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i Lineare Algebra

Heute (03.10.2013):

» Textbuch Kapitel 2.1, 2.2

» Matrixoperationen: Addition und Multiplikation
D

» Die Transponierte

» Die Inverse einer Matrix
o
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Terminologie A @™ \m‘“ A | = @
—
» A= (ajaz--+ay,) ai,...,a, Spalten von A \'__’-l:

Diagonaleintrage von A: ay1,a99,a33,...

A ist Diagonalmatrix, wenn m = n und a;; = 0 wenn i # j. E

Diagonalmatrix mit Diagonalelementen a;; = 1 ist Einheitsmatrix I,,.
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TG lineare Abbildungen, dann ist 7'+ G mit
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Wenn A € R™*" Standardmatrix von 7" und B € R™*" Standardmatrix

von (G, dann ist =B @ Gine)
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Eigenschaften der Matrixaddition

Seien A, B,C € R™*™ und o, 3 € R. Es gelten

a) A+ B=B+A d) a(A+B) =aA+aB
b) (A+B)+C = A+(B+C) e) (a+B)A=ad+pA
<) A+0=A f) a(BA) = (aB)A
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Komposition von Funktionen /Abbildungen

» U, V., W Mengen
> LU=V
»g: VW
» Die Funktion g?o f: U — W mit der Vorschrift

(g0 f)(u) = g(f(u))

heilt Komposition oder Verkettung von f und g




Verkettung linearer Abbildungen
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Satz 13

Seien T : R"™ — R™ und G : R™ — RP lineare Abbildungen. Die
Verkettung G o T : R™ — RP st eine lineare Abbildung.
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Die Standardmatrix von G o T
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Die Standardmatrix von GoT *° ¢ LQ’;
G: ™o
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Beispiel: Texd= Ax
GG = B 2= (baibw) €R°
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Die Standardmatrix von G o T

» B=(by---b,) € R™*" Standardmatrix von 7": R" — R™
» A e RP*™ Standardmatrix von G : R™ — RP
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A-B —
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Definition

Sei A € RPX™ und B € R™*", dann ist A - B die Matrix

(Aby - -- Ab,) € R®*"™
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Eigenschaften des Produkts von Matrizen

Satz 14 ilr_ “]

Seien A € R™*™ und B und C Matrizen fiir die die angegeben Produkte
und Summen definiert sind. Dann gelten

a) A(BC) = (AB)C

b) A(B +C) = AB + AC B NS
Los | ek,
c) ( B+CA BA+CA Lo O 4
d) a = (@ A)B = A(aB)
e) ImA Afn = A m Spden



Gilt AB = BA?
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Warnung:

1. In der Regel gilt nicht AB = BA
2. Aus AB = AC folgt in der Regel nicht B = C
3. Wenn AB = 0, dann folgt in der Regel nicht (4 = 0 oder B = 0)
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Die Transponierte

Definition
Sei A € R™ ™ Die Transponierte von A ist die Matrix AT € R"*™, deren
Spalten, die jeweiligen Zeilen von A sind.
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Eigenschaften der Transponierten

> (AT)T —
> (A+B)T AT + BT
> (aA)" = a(AT)

> (AB)T = BT AT



Die Inverse einer Matrix

Definition
Sei A € R™*", Die Matrix A ist invertierbar, wenn es eine Matrix
B € R™" gibt mit AB = BA = I,,. Die Matrix B wird dann mit A~!

bezeichnet.
Beispiel:
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Wann ist eine Matrix invertierbar?

Satz 15
A € R"*"™ [st genau dann invertierbar wenn die Spalten von A eine Basis
des R™ sind.
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2 X 2 Matrizen
Satz 16

=)

ist genau dann invertierbar, wenn ad — cb # 0.

In diesem Fall ist
: 1 d —b
-1 _
A= ad — be (—C a)




Ein Algorithmus zur Berechnung der Inversen
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Ein Algorithmus zur Berechnung der Inversen
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