Lycée Bellevue — Toulouse Année 2023-2024
MPSI — Mathématiques

Corrigé du T. D. B11
Matrices et applications linéaires

@ Soit n et p deux entiers naturels non-nuls.
Soit X € M,1(K), A € M,,(K) et Y € M (K).
Justifier que ‘X AY et 'Y 'AX sont bien définies et égales.

Les matrices *X, A, Y sont de tailles respectives (1,n), (n,p) et (p, 1), donc leur produit
est bien défini, ¢’est une matrice de taille (1,1).

De méme les matrices 'Y, YA, X sont de tailles respectives (1,p), (p,n) et (n,1), donc
leur produit est bien défini, c’est une matrice de taille (1, 1).

Ces matrice sont donc symétriques, ce qui donne :

IXAY = t(tXAY) — Y IAX

@ On définit 'application linéaire

f: R? — R?
(2,9,2) > (y+ 32,2 — 2y + 2z)

et on note : B=((1,1,0),(1,0,1),(0,1,1)) B =((1,1),(1,-1))

a. Démontrer que B est une base de R? et que B’ est une base de R2.

b. Donner la matrice de f dans les bases canoniques, puis dans les bases B et 5.

On note uq, us, us les trois vecteurs de la famille B, et vy, vy ceux de la famille B'.

a. Deux méthodes sont proposées. La premiere est la méthode classique, la seconde utilise
les résultats de la fin du chapitre.
Méthode 1. On démontre que les familles B et B’ sont libres maximales.
Soit (A1, A2, A3) € R? tel que Ajuy + Aoug + Azuz = Ogs. Alors :

AL+ A =0
)\1 +/\3:0
)\2+/\3:0

La somme des trois lignes donne A\; + Ay + A3 = 0, et en retirant chacune des lignes on
obtient )\1 = )\2 = )\3 = 0.
On a donc prouvé que la famille B est libre.
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Elle contient trois vecteurs, et R® est de dimension 3, donc c’est une famille libre
maximale. En conséquence c’est une base de R3.

Les vecteurs v; = (1,1) et vy = (1, —1) ne sont pas colinéaires. La famille B’ est donc
libre, elle est libre maximale car elle contient deux vecteurs et R? est de dimension 2,
donc elle est une base de R2.

Méthode 2. On calcule le rang des familles B et B'.
Par propriété le rang d’une famille de vecteurs de R” est le rang de la matrice obtenue
en placant ses vecteurs en colonnes. Ainsi on calcule par opérations élémentaires :

1 10 1 1 0 1 1 0
rgB=rg|1 0 1|=1rg|0 -1 1|=1rg|l0 -1 1|=3
011 0o 1 1 0o 0 2

1 1 1 1
rgB’zrg(1 _1> :rg<o _2> =2

De plus, une famille de n vecteurs de R™ est une base de R” si et seulement si elle est
de rang n. On en déduit que B est une base de R? et B’ est une base de R2.

b. On note e, ey, e3 les vecteurs de la base canonique de R? et €}, €} ceux de la base
canonique de R2. Comme :

fler) =(0,1) =0¢€] + 1€}
flea) = (1,—2) = 1e} — 2€}
fles) =(3,2) =3¢ + 2¢,

Alors la matrice de f dans les bases canoniques est :

MBBBQ(f): <(1) _; ;)

On rappelle que les colonnes de cette matrice sont les réprésentations matricielles des
vecteurs f(e;) dans la base (€], €)).

D’autre part la matrice d’une application linéaire de R? dans R" se lit naturellement
si on exprime les vecteurs en colonne :

f: R} — R?
v R y+32\ (0 1 3\(["
‘Z r—2y+22) \1 -2 2 Z

On calcule ensuite :

flur) = f(1,1,0) = (1, —1) = Ovy + 1oy
f(uQ) = (1’ 0, 1) = ( ) = 3v; + Ovy
flug) = f(0,1,1) = (4,0) = 2v; + 2u9

On en déduit la matrice de f dans les bases B et B’ :

ot~ (3 2)

page 2/55




MPSI — Mathématiques Corrigé du TD B11 : Matrices et applications linéaires

(3)Soit f: Ry[X] — R2
P — (P(1), P'(-1))

puis: PlzX—l P2:X+1 P3:<X+1)2
a. Justifier que f est linéaire.
b. Démontrer que la famille B = (Py, Py, P5) est une base de Ry[X].

c. Donner la matrice A de f dans les bases canoniques de Ry[X] et de R,

d. Donner la matrice de f dans les bases B et By (B étant la base canonique de R?).

a. La spécialisation des polynémes en un point est linéaire donc I'application P +— P(1)
est linéaire.

La dérivation des polynomes est linéaire donc I'application P +— P’ est linéaire, puis
par composition avec la spécialisation en —1 Iapplication P — P’'(—1) est linéaire.

Les deux composantes de f sont linéaires donc f est linéaire.
b. Méthode 1.

Soit (A1, A2, Az) € R? tel que APy 4+ Ao Ps + A3 P3 = Ogy[x].-

Par équivalences successives :

)\1P1+)\2P2+)\3P3:0]R2[X]
= MX-D+NX+1)+AX*+2X+1)=0
= X2+ M F X F2)X (=AM F A+ A) =0

)\3:0

e M+ A+ 203 =0

—)\1+>\2+ )\3:0

M+ A +2X3=0
s 2)\2+3>\3:O
)\320

s A=A =X3=0

Ceci montre que la famille B est libre.

Elle contient trois vecteurs, et Ry[X] est de dimension 3, donc c’est une famille libre
maximale. En conséquence c’est une base de Ry[X].

Méthode 2.

On calcule le rang de la famille B. Par propriété il est égal au rang de la matrice dont les
colonnes sont les représentations matricielles des vecteurs de B dans la base canonique
(dans n’importe quelle base en fait).

La représentation matricielle de la famille B dans la base canonique de Ry[X] est :

-1 11
Mg.(B)=| 11 2
00 1
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On calcule par opérations élémentaires le rang de cette matrice, qui est donc le rang
de la famille B :

-1 11 -1 11
rgB=rg 11 2=rg 0 2 3|=3
00 1 001

La famille B est une famille de 3 vecteurs de Ry[X] qui est de dimension 3, elle est de
rang 3 donc par propriété c’est une base de Ry[X].

c. On calcule :
f(1) =(1,0) carsi P=1 alors P =0
f(X) =(1,1) carsi P=X alors P =
f(X?) =(1,-2) carsi P=X? alors P =2X.

La matrice de f dans les bases canoniques est donc :

1 1 1
Mp,5,(f) = (0 1 _2>
d. On calcule :

P)=(0,1) car Po=X—-1 et Pl =1
f(P) =(2,1) car Po=X+1 et Pj=1
P3) =(4,0) car P3=(X+1)* et Pj=2(X+1).

La matrice de f dans les bases B et B; est donc :

MBBQ(f)Z((l) i 3)

@ Soit F un espace vectoriel de dimension finie et p un projecteur de F.

Donner la matrice de p dans une base adaptée a la somme directe £ = im p & ker p.

Soit F' = imp et G = ker p. Par théoréme F' et G sont supplémentaires dans F.

Soit (ey,...,e,) une base de F', (e,41,...,€,) une base de G. Comme F = F & G alors

d’apres le théoreme de la base adaptée la famille (ey, ..., e,) est une base de E.
Pour tout ¢ = 1,...,r, comme ¢; € imp alors p(e;) = e;.
Pour tout ¢ =r 4+ 1,...,n, comme e; € kerp alors p(e;) = Og.
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On en déduit que la matrice de p dans la base (e, ..., e,) est :
r

1 l
g 0

r | 0
0 1

A= Y|mmmoee - R Rt n

0 f 0

n

(5) Soit £ = R2, puis u; = (2,1) et uy = (2, —1).
La famille B = (uy,us) est une base de R.

Donner les matrices de passage de la base canonique a la base B et de la base B a la
base canonique.

La matrice de passage de la base canonique a la base B est la matrice dont les colonnes
sont les représentations matricielles des vecteurs de B dans la base canonique :

r= (i)

La matrice de passage de la base B a la base canonique est la matrice inverse de P.

D’apreés la formule (‘22)71 =1 (fi _2) :

171 2
-1 _
(i)

On peut aussi répondre en exprimant les vecteurs de la base canonique en fonction de
ceux de la base B.

Ici on constate que u; + uy = (4,0) = 4ey et u; — ug = (0,2) = 2e5, donc e; = iul + iuQ
et es = 2u; — tuy. Ainsi la matrice de passage de la base B a la base canonique est :

N )43
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@ Reproduire I'exercice précédent pour E = R3, B = (uy, us, us) avec u; = (1,1,1),
us = (1,1,0), ug = (1,0,0).

La matrice de passage de la base canonique a la base B est la matrice dont les colonnes
sont les représentations matricielles des vecteurs de B dans la base canonique, on place
donc uq, us et us en colonnes :

111
P={(110
100
Pour le passage dans I'autre sens les deux méthodes sont efficaces.

Méthode 1.
La matrice P est inversible car c¢’est une matrice de passage.

De plus, comme P est la matrice de passage de la base canonique a la base B alors sa
matrice inverse est la matrice de passage de la base B a la base canonique.

On applique l'algorithme du pivot de Gauss :

111 1 00
PP =13 = 110|P'=f010 g?’:f’:i?g
100 001 2o
1 1 1 10 0 (Ly < Ly + Ly)
— 0 0 —1|Pt'=|-1 1 0| (Li+ Li+Ly
10 0o 0 1
— 0 -1 o|P'=| 0 -1 1 &2 - :?%
0 0 -1 -1 1 0 ° ’
100 0o 0 1
= 01 0(P'=|0 1 -1
001 1 -1 0
La matrice de passage de la base B a la base canonique est donc :
0 0 1
Pl=(0 1 -1
1 -1 0

Méthode 2.
On rappelle que :
Uy = (171,1) Ug = (1,1,0) Uus = (1,0,0)
On remarque que :
€1 — UuUs €y = U9 — U3 €3 = U1 — U9y

Il s’agit des expressions des vecteurs de la base canonique en fonction de ceux de la base
B. On les place en colonnes pour obtenir la matrice de passage de la base B a la base
canonique :

0o 0 1
Pt=10 1 -1
1 -1 0
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Les schémas suivants expliquent les constructions précédentes :

Uy U Ug e; ey €3

1 1 1\ e 0 0 1\ w
P=PFPss=|1 1 0 |¢ Pl=Pgg =0 1 —1|u
1 0 0/ e3 1 —1 0/ us

On vérifie que PP~ ! = I3 et P7'P = I;.

(7) (Suite des deux exercices précédents.)

Dans les deux cas suivants donner la matrice de f dans la base canonique, puis dans la
base B.

Vérifier ensuite le théoréme reliant toutes les matrices calculées.
a. f: R? — R? b. f: R? — R3
(xay) ’_>(l'_2y,2$+2y) (I,y,Z) H(ZE,.I’—Z,{L’—:I/)

a. La matrice dans la base canonique est :

Ms.(f) = (; f)

Pour la matrice de f dans la base B = (uy, us) on calcule :

flur) = f(2,1) = (0,6) et fluz) = f(2,-1) = (4,2)
Il faut exprimer ces vecteurs dans la base B :

fluy) = 3ug — 3us et flug) = 2uy

Mis(f) = (_§ 3)

Les schémas suivants expliquent ces deux constructions :

On en déduit :

fler) f(e2) fur) fluz2)

vetn=() 73) wstn=( 3 o)

On note A = Mp.(f), A" = Mg(f), et P la matrice de passage de la base canonique a
la base B. Alors par propriété :
A=PAP!

On vérifie effectivement que :

per (22 32\Y1(1 2\ _1(2 2\( 5 2\ 1(4-8\_
PAT —<1—1)<—30>4<1—2>—4 1-1) (-3 6) "als s)74
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b. La matrice dans la base canonique est :

1 0 0
Mg (f)=11 0 -1
1 -1 0

Pour la matrice de f dans la base B = (u1, ug, ug) on calcule :

flur) = f(1,1,1) = (1,0,0) = us
f(u2):f(17170):(17170):u2
f(U3>:f(1,070):(1,1,1):u1
On en déduit :
0 01
Mp(f)=10 1 0
1 00

Les schémas suivants expliquent ces deux constructions :

fler) flez) fles) flur) fuz) f(uz)

1 0 0\ @ 0 0 1\ v
Mg (f)=|1 0 —1]e Mg(f)=]0 1 0w

1 =1 0/ e 1 0 0w

On note de nouveau A = Mpg_(f), A’ = Mp(f), et P la matrice de passage de la base
canonique a la base B. Alors par propriété :

A=pPAP!
On vérifie par le calcul :

1 11 0 01 0 1

PAP' =11 0[O0 1T 0]]0 1 -1
1 00 1 00 1 -1 0
111\ /1 -1 0 1 0 0

=11 10 0 1 -1 =11 0 -1]1=A4

1 00 0o 0 1 1 -1 0

page 8/55



MPSI — Mathématiques Corrigé du TD B11 : Matrices et applications linéaires

On définit les matrices :

6 —9 01
A:<4 —6) et BZ(OO)

a. Déterminer le noyau et 'image de A.

b. Démontrer qu’il existe une base de R? dans laquelle la matrice de 'endomorphisme
canoniquement associé a A est B.

c. En déduire que A et B sont semblables.

(156)2(6 )

montre que le noyau de A est 'ensemble des vecteurs (x,y) tels que 2x — 3y = 0. On
en déduit que ker A = Vect ((3,2)).

L’équivalence par colonnes
6 —9 30
4 —6)c\20

montre que I'image de A est le sous-espace vectoriel engendré par (3,2), i.e., im A =

Vect ((3,2)).

b. Soit f I'endomorphisme de R? canoniquement associé a A.

a. L’équivalence par ligne

Si une base B = (uy,us) est telle que B est la matrice de f dans cette base alors
flur) =0et f(uz) = us.
Ceci impose que u; est dans le noyau de f, et us est un antécédent de u, par f.
On remarque que f(e;) = (6,4) = 2(3,2). On peut donc poser uy = e; et u; = (6,4).
Alors la famille (u;,us) est bien une base de R? car ses vecteurs ne sont pas colinéaires.
Comme f(u;) =0 et f(ug) = uy alors la matrice de f dans cette base est B.

c. Comme A et B représentent 'endomorphisme f dans des bases différentes alors A et
B sont semblables.
Plus précisément on a A = PBP~! ot P est la matrice de passage de la base canonique
a la base B.

Dans notre cas P = (
PBP ' = A.

61

40). On peut calculer que P! = 1 (0 1), puis vérifier que

6 \4—-6
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@ Soit E un espace vectoriel de dimension finie et p un projecteur de E. Démontrer
que trp = rgp.

Soit p un projecteur et r son rang. Alors r est la dimension de imp. Nous avons vu
dans l'exercice 5 ci-dessus que la matrice dans une base adaptée a la somme directe
E =imp @ kerp est :

PR A
oo
r 0
0 "13
A= Ve S n
0 0
n

Par propriété la traice de p est la trace de sa matrice dans toute base de E, donc trp = tr A.
Or tr A =r, donc trp =rgp.

Calculer le rang des objets suivants.
o > 0 4
Fi1=((6,9),(-2,-3)) S:¢T7r +3y= 10 M, = 50 41
20 +4y = 5 9 A
Fo = ((i,1+20), (2+ 30,1+ 1)) 00
3 2 4
f: R* —>R 1 2 0
M, =
(r,y,2,t) — (y+ 2,0 +1,0,y+ 2,2 +1) 3 2 4
1 3 -1

On obtient :
rgf =1 rg S =2 rg My =4 rgfo =2 rg My =2 rgf=3

 La famille F; est une famille de deux vecteurs de R%. Son rang est :

6 —2
-

Les opérations élémentaires sur les lignes (L <+ %Ll), (Lo + %Lg) et (Ly < Ly — Ly)
donnent :
3 —1 3 -1
rg Fi —rg<3 _1> —fg(o O) =1
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e Le systeme S est un systéme de trois équations a deux inconnues. Son rang est :

1 -2
rgS=rg|7 3
2 4
Par opérations éléméntaires on obtient :
1 -2
rgS=rg|0 17| =2
0 8
e Le rang de la matrice M; est :
4 6 3 0
2 20 4
eMi=rel 3 0 4
2 50 4
On utilise la ligne 2 pour pivot :
0 2 3 -8
1 1 0 2
M=l 3 4 5
0o 3 0 0

On intervertit les lignes 1 et 2 puis on utilise la ligne 4 pour pivot :

1 1 0 2 1 0 0 2
o Mr — 1 0o 2 3 -8 . 0O 1 0 0
EMI=I8 g 3 4 570 0 4 -5
0 1 0 0 0 0 3 =8
Finalement par soustraction (L <— L3 — Ly) :
1 0 0 2 1 0 0 2
0O 1 0 0 0O 1 0 0
reMi=rel o 1 9|T®g o 1 2|4
0 0 3 —8 0 0 0 -2

On peut en déduire que la matrice M; est inversible.

 La famille 7, est une famille de deux vecteurs de C2. Son rang est :

o i 2430
872 =18\ 1 4L 9i 144

On applique les opérations élémentaires (Ly <— Lo —2L4), (L1 < iLy), (Lo < Lo—Ly) :

Wt P23\ _ (0243 _ (243 _ (2431 _,
872718 1 1 9i140 )T\ 1 3-8 ) T \is—3) " "®\lo3—6)"

On peut en déduire que la famille F, est une base de C2.
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¢ Le rang de la matrice M, est :

3 2 4
1 2 0
reMa=rgl s o 4
1 3 -1
Par opérations élémentaires on obtient :
1 2 0 12 0 1 2 0
1 3 -1 0 1 -1 0o 1 -1
rMe=re) s o 4| T80 4 4|70 o0 o2
0 0 O 0 0 O 0 0 O

Une autre méthode aurait été de remarquer que C = %(CszCg), et comme les colonnes
C1 et Cy ne sont pas colinéaires alors rg My = 2.

» Le rang de I'application linéaire f est le rang de sa matrice dans la base canonique :

0110
1 001
rgf=rg[0 0 0 O
0110
0 011
Par opérations élémentaires on obtient :
1 001
0110
rgf=rg|0 0 1 1]|=3
0000
0000

On aurait aussi pu calculer le noyau de f :
ker f = {(x,y,z,t) eR* ‘ r=-—y=2z= —t} = Vect ((—1,1,—1,1))

Comme ce noyau est de dimension 1 alors d’apres le théoreme du rang f est de rang 3.
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Soit f I’endomorphisme canoniquement associé a la matrice :

2 -3 1
A= 1 1 3
~1 -1 -3

Soit uy, us et ug les vecteurs de coordonnées respectives (2,1, —1), (2,—1,1) et (0,2,2).
a. Démontrer que la famille B = (uy, us, u3) est une base de R3.
b. Calculer f(ug) + bug, puis exprimer la matrice A" de f dans la base 5.

c. Déterminer le rang de f ainsi qu’une base de son noyau.

d. Démontrer que f? = 0.

a. Pour démontrer que la famille B est une base de R? on calcule le rang de sa matrice
dans la base canonique.

En effet, il s’agit d'une famille de trois vecteurs de R3, donc elle est une base si et

seulement si elle est de rang 3. Et le rang d’une famille de vecteurs est le rang de la
matrice dont ils constituent les colonnes :

2 2 0
rg B =rg 1 -1 2
-1 1 2

On commence par les opérations (L3 < Lz + Ls) et (L + %Ll) puis on applique
I’algorithme habituel du pivot de Gauss :

11 0 1 1 0
rgB=rg|1 -1 2|=rg|0 -2 2|[=3
0O 0 4 0O 0 4

Comme B est une famille de trois vecteurs de R? de rang 3 alors B est une base de R3.

b. Pour calculer f(u3z) on procede de la fagon suivante :

2 =3 1 0 —4
1 1 3 2| = 8 donc flug) = (—4,8,-8)
-1 -1 -3 2 —8

On obtient
f(us) + bug = (—4,8,-8) + (10, —5,5) = (6,3, —3) = 3uy

On peut méme écrire :

2 -3 1 0 2 —4 10 6 2
1 3 21451 -11|= 8|1+ -5]= 31 =3 1
-1 -1 -3 2 1 -8 ) -3 -1

donc  f(ug)+ bus = 3uy
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Pour déterminer la matrice de f dans la base B on exprime f(u1), f(u2), f(us) en
fonction de uq, us et us. On calcule :

2 -3 1 2 0 2 =3 1 2 8 2

1 1 3 11=10 1 1 3 -1 | = 4 | =4 1

-1 -1 -3 -1 0 -1 -1 -3 1 —4 -1
Donc :

fur) = Ogs et flu2) = 4wy
On a obtenu :
f(ul) = ORB
fug) = 4wy
f(U3) = 3U1 — 5UQ

On en déduit la matrice de f dans a base B :

0 4 3

A=[0 0 -5

0 0 O

Le schéma suivant explique cette construction :
J(u1) f(uz) f(us3)

0 4 3\wu
A'=Mg(f)=[0 0 —5]w
0 0 0/ wus

c. Par propriété le rang de f est le rang de sa matrice dans n’importe quelle base. Or la
matrice A’ ci-dessus est de rang 2, donc f de rang 2.
D’apres le théoréme du rang, comme f est une application linéaire de R? dans R? alors :

dimker f +1g f = dimR® =3

Le noyau de f est donc de dimension 1.

On sait que u; appartient & ce noyau (car f(u;) = 0). Comme il est non-nul il forme
une famille libre, donc une famille libre maximale, et ainsi une base de ker f.

ker f = Vect (uy) = Vect ((2,1,—1))

d. On calcule A" :

2

0 4 3 00 —20 000
A?=l0 0 -5 =[00 o0 puis  A®=100 0|=04
0 0 0 00 0 000

Comme A’ est la matrice de f dans la base B alors A’ est la matrice de fo fo f dans
la base B :

(Ms(f))* = Ms(f o f o f)
La matrice de fo fo f dans la base B est la matrice nulle donc fo fo f est 'application
nulle de R? dans R3.
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On note : 1 1 1
P = 1 -1 1
1 1 -1
a. Justifier que P est la matrice de passage de la base canonique a une base B et calculer
la matrice de passage dans 'autre sens.

b. On note f ’endomorphisme de R?® défini par :
flz,y,2) = 2x+2y+ 2, 2 —y,x +y — 2)

Donner la matrice de f dans la base canonique, puis dans la base B.
Démontrer que : fo fo f=—3ldgs

a. Pour justifier que la matrice P est une matrice de passage il suffit de montrer qu’elle
est inversible, et pour ceci il suffit de montrer qu’elle est de rang 3.

Les opérations élémentaires sur les lignes en suivant 1’algorithme du pivot de Gauss
donnent :

La matrice P est de taille (3,3) et de rang 3, donc elle est inversible.

Elle est donc la matrice de passage de la base canonique a la base formée par ses
colonnes, a savoir la base B = (uy, uz, u3) avec :

ul: (_17171) u2:<]‘7_171> u3:(1717_1>

On a récupéré les colonnes de P. Le fait que P est inversible implique que cette famille
est une base, inutile de le démontrer autrement.

La matrice de passage dans 'autre sens est la matrice inverse P~1. On peut la calculer
par 'algorithme du pivot de Gauss, ou alors 'obtenir directement par définition d’une
matrice de passage. En effet on remarque que :

U1+U2:(0,0,2):2€3 U1—|—U3:(O,2,0):262 U2+U3:(2,0,0):261
On en déduit :
€1 = %Ug + %Ug €9 = %Ul + %Ug €3 = %Ul + %Ug

La matrice de passage de la base B = (uq, us,u3) a la base canonique B, = (eq, €2, €3)
est donc :

1 011
Q:PBBC:§ 1 01
110

On peut vérifier que PQ = I3 ou que QP = I3, donc que @) est bien la matrice inverse
P
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b. On peut représenter matriciellement f de la fagon suivante :

T 20 4+ 2y + 2
filyl—=| 22—y
z r+ y—=z

On lit alors la matrice de f dans la base canonique :

2 2 1
A=Mp(f)=|-2 -1 0
1 1 -1

Pour déterminer la matrice de f dans la base B = (uy, ug, u3) on exprime f(u), f(u2),
f(u3) dans la base (u1, u2,u3). On calcule :

2 2 1\ /-1 1

-2 -1 0 1| = 1 donc flug) =(1,1,-1) = ug
1 1 -1 1 ~1
2 2 1 1 1

—2 -1 of||-1]=]-1 donc  f(up) = (1,-1,-1) = —u
1 1 -1 1 ~1
2 2 1 1 3

—2 -1 0 1|=1[-3 donc  f(uz) = (3,-3,3) = 3uz
1 1 -1/ \-1 3

La matrice de f dans la base B est donc :

0 -1 0
B=Mg(f)y={0 0 3
1 0 0

La matrice de f o f o f est A3 dans la base canonique et B3 dans la base B.
Il est plus rapide de calculer B3 :

B*=[3 0 0 pus B*=| 0 -3 0]|=-3L
-3

@)
|
—_
e}
)
=}

Ainsi la matrice de f o f o f dans la base B est la matrice de —3Idgs dans cette méme
base (car Mp(Idgs) = I3, ceci quelle que soit la base B), donc f o f o f = —3Idgs.
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On note :

a=(578%)  wIEd

Soit f endomorphisme de R? dont A est la matrice dans la base canonique.

a. Démontrer que B = (u1, uz) est une base de R2. Donner la matrice de passage de la
base canonique a la base B et sa matrice inverse.

b. Exprimer la matrice B de f dans la base B.
c. Calculer B™ pour tout entier n.

d. En déduire A™ pour tout entier n.

On peut calculer en préambule :
—11 30
2 _
A= ( —6 16)
On vérifiera a la fin de I'exercice que la formule obtenue pour A™ convient pour n = 2.

a. On calcule le rang de la famille B grace a l'opération (Cy «— C; — 2Cy) :

5 2 12
rgB—rg(ul7u2)_rg<2 1> _rg<0 1) =2

Comme B est une famille de deux vecteurs de R? de rang 2 alors B est une base de R2.

La matrice de passage de la base canonique a la base B est la matrice dont les colonnes
sont les vecteurs de B, on la note P :

(33

La matrice de passage de la base B a la base canonique est la matrice inverse de P :

o[ 1 =2
()

b. On calcule f(uq) et f(ug) grace aux multiplications matricielles :
3 -10\ (5) (-5 3 -10) (2 (-4
2 —6 2/ \ -2 2 —6 1)\ =2

On en déduit :
flw) = (=5,-2) = —w fluz) = (=4, -2) = —2uy

La matrice de f dans la base B est donc :
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c¢. Comme la matrice B est diagonale alors :
VaeN B'= <(_1) 0 )

d. Comme :
e A est la matrice de f dans la base canonique.
* B est la matrice de f dans la base B.
e P est la matrice de passage de la base canonique a la base B.

Alors :
A= PBP!

On en déduit, pour tout n € N :
A" = (PBP_l)n = PBP_l_PBP_l PB}J_1 — PBnP—l

On peut aussi remarquer que si A est la matrice de f dans la base canonique alors A"
est la matrice de fo fo---o f = f" et de méme dans la base B, donc :

o A" est la matrice de f™ dans la base canonique.

e B™ est la matrice de f™ dans la base B.

» P est la matrice de passage de la base canonique a la base B.
Ceci implique :

A" = pPB"P!
On calcule :
A* = PB"P™ = (g ?) ((_01>n (—02)" (-é _§>
() (L 0
_ (5(-1)% —4(=2)" —10(-1)" + 10(-2)%)
2(—1)" —2(=2)" —4(=1)"+ 5(=2)"

Une écriture plus concise est :
n a5 —10 o[ —4 10
A" = (-1) (2 _4> + (—2) (_2 5)
On vérifie cette formule pour n =0, n=1,n=2:
5 —10 —4 10 10
0_ _
A= <2 —4>+ <—2 5> (o 1)‘12
1 _ (510 (-4 10 3 —-10\
A_<2—4 2—2 5 2—6_A
4
2

(510 —4 10\ (—1130
e ()5 5)- ()

La formule semble convenir.
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Reproduire ’exercice précédent avec :
11 —25
(0 5)

On obtient f(u1) = uy et f(ug) = (=3, —1) = uy — uy, cette derniere égalité demandant
peut-étre un calcul. La matrice de f dans la base B est donc :

1 -1
On démontre par récurrence que :

Vn € N B”:(l ‘”)

0 1

On en déduit :

o (14100 =250\ 10 —25
vn el A‘( 4n1—10n>_[2+n<4—10>

Déterminer une base du noyau et de I'image de chacune des matrices suivantes.

6 —3 1 -1 1 4 3 4 5 3 6
(;1 i) (3 2 ;) -2 1 -1 1 -1 1 0 2 8§ 10 7
4 =3 1 -1 1 213 4 2 5

2 4

L’image de M est engendrée par ses colonnes C'y et Cy. Comme Cy = 2C alors I'image
est engendrée par la colonne C} :

e Pour M, = (4 8)

im M, = Vect ((4,2))

Pour le noyau on résout :

z\ (0 dr 4+ 8y =0 _
M1<y>—<0> < {2x+4y20 < r= -2
On en déduit :
ker My = {(—2y,y) | y € R} = Vect ((-2,1))

Le noyau et I'image de M; sont de dimension 1, ce qui confirme le théoreme du rang : la
somme de leurs dimensions est la dimension de R?, c’est-a-dire le nombre de colonnes

de Ml-

e Pour M, = (; (; é)
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L’image de M, est engendrée par ses colonnes. Elle est invariante par opération sur les

colonnes :
Mo (L 03Y (10 3) (103) (100
2c\s 7 2)c\s 1 2)/c\o10/c\o 1 0

On en déduit :
im M, = Vect ((1,0), (0,1), (0,0)) = Vect ((1,0), (0,1)) = R?

Remarque. Etant donnée une famille génératrice d’'un espace vectoriel, on peut :

e ajouter a un vecteur un multiple d'un autre : Vect (uy, uz) = Vect (u; + aus, ug) ot
a €K

 multiplier un vecteur par un scalaire non nul : Vect (u;) = Vect (Auy) ou A € K*
e intervertir deux vecteurs : Vect (u1,us) = Vect (ug, uy)

Ceci justifie que I'on peut appliquer les opérations élémentaires sur les colonnes d’une
matrice pour déterminer une famille génératrice de son image.

Pour le noyau on résout, en appliquant le pivot de Gauss :
x x

0 3 01 0

M, g _<o> — <273> 32/ _<o

1 -7 =2\ ("
2 7 3

o
o |
— =3
|
NN

v

SIS
Il

INIINS
I
o O
N~

~_—
Il

VR

o O

~

W= W=

N———

IS

—_—— — P P P
(el =
|
\]
|
Wi N

Remarques.
(1) On aurait pu agir directement sur la matrice My, sans écrire le systeme My X = 0.
(77) Ainsi pour le noyau on applique des opérations élémentaires sur les lignes, alors
que pour I'image on applique des opérations élémentaires sur les colonnes.

On déduit du calcul ci-dessus :

ker My = { (—éz, —32, z) ‘ z € R} = Vect ((1,1,—-3))
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On vérifie bien d’ailleurs que :

Goa()-0)
) =
73 _3 0
Finalement im M, est de dimension 2, ker M, est de dimension 1, et My a 3 colonnes
donc le théoreme du rang est bien vérifié : 24+ 1 = 3.

6 —3
e Pour M3 =| —2 1
4 =3
Par opérations élémentaires : (on commence par (C) < C; — 2C5))
0 -3 0 -3 -2 1 -2 1 10
M4f(\;01f501 M4fz 6—3?00?01
-2 =3 1 0 4 =3 0 -1 0 0

On en déduit :
im M, = Vect ((~3,1,0),(0,0,1))  ker My = {(w,y) €R* | 2=y =0} = {0g,}

L’image est de dimension 2, le noyau de dimension nulle, la matrice M, a deux colonnes
donc le théoreme du rang est vérifié.

1 -1 1
e Pour M, = | -1 1 -1
1 -1 1
On obtient :
1 00 1 -1 1
Mgrg -1 0 0 et Mgz’ 0O 0 O
1 00 0O 0 O

Ceci donne :
im M3 = Vect ((1,-1,1)) et ker M3 = {(z,y,2) | * —y+ 2z =0}
Pour le noyau on obtient :
ker M3 = {(y —2,9,2) | (y,2) € RQ} = Vect ((1,1,0), (—1,0,1))

L’image est de dimension 1, le noyau est de dimension 2, la matrice ayant 3 colonnes
le théoreme du rang est vérifié :

dimim M3 + dimker M3 =142=3

Par opérations élémentaires, en commengant par (C} < C; — Cs) :
1 3 4 1 0 0 1 0 0 1 0 0 1 00
Ms~|1 0 2|~1 -3 —2|~|1 -1 -2|~|1 -1 0O]l~10 1 0
‘N1 13/ =2 1)\ =1 219N =1 1) %\o o1
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Inutile d’aller plus loin. On constate que Ms est de rang 3, or elle est de taille (3, 3),
elle est donc inversible. Ceci montre que :

im M5 = RB ker M5 = {0R3}

5 3 6
e Pour Mg= |8 10 7
4 2 5

On applique l'algorithme du pivot de Gauss sur les colonnes :

2 3 6 1 0 0 1 00
Mg~| -2 10 7]~ =1 13 13|~|12 13 0
“Vo25/9 121 21/ Vo =10

Ceci montre que :
im Mg = Vect ((1,12,0), (0,13, —1))

On pourrait aussi justifier que :
im Mg = {(a:,y,z) € R? ’ 120 —y — 132 = O}

On vérifie d’ailleurs que les colonnes de Mg (qui sont dans l'image de Mjg) satisfont
bien cette équation.

Pour le calcul du noyau :

11 1 1 1 1 1 1 1 1 0 3
Mo |8 10 7|~|0 2 ~1]~|0 1 —5|~[0 1 -
4 2 5 0 -2 1 0 0 0 0 0 0

Ainsi :
ker Mg = {(—%z, %z,z) ’ z € R} = Vect ((—3,1,2))

Le théoreme du rang est satisfait, car la matrice Mg a 3 colonnes, son image est de
dimension 2, son noyau est de dimension 1, et par définition 3 = 2 + 1.
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@ Calculer le rang des matrices suivantes.

3 4 2 13 78 lg g 18

A=1|4 2 3 B=|(3 2 -7 3 C =
2 3 4 21 -6 6 “e Y
5 11 15
30 2 35 15 5 1
i g (1] g -2 10 20 10 4 1
D = E = 0 3 4 F=1]110 6 3 1

-2 0 5 2

560 7 4 1 4 4 3 21
5 2 3 1 111

Pour calculer le rang d’une matrice on peut utiliser toutes les opérations élémentaires sur
les lignes et les colonnes, elles ne changent pas le rang.

On obtient finalement :
rgA=3 rgB=3 rgC' =2 rgD =3 gl =3 rg =4

Pour la matrice A on utilise I'algorithme classique du pivot de Gauss sur les lignes, en
commengant par (Ly < L1 — L3) :

1 1 -2 1 1 -2 1 1 -2
rgA=rg|4 2 3|=rg|0 -2 11|=rg|0 1 8|=3
2 3 4 0 1 8 0o 0 27

De méme pour la matrice B :

1 3 7 8 1 3 78 1 3 7 8
rgB=rg|0 -7 =28 21| =rg|0 1 4 3|=1g|0 1 4 2]|=3
0 =5 =20 -10 014 2 0001
(

Pour la matrice C' on commence par les opérations (Cs <— C3 — Cy) puis (Cy <— Cy —2C3)
et (Cg — 03 — 302) :

0 7 3 0 1 3 0 1 0
Ot 178 1| _ 176 1| _ 17 6 —17
SV =Tl 13 5 4|7 13 —3 4| "' 13 -3 13
5 11 4 5 3 4 5 3 —5
Donc finalement :
1 0 0
6 17 0
rgC =rg 3 _13 0 =2
3 -5 0

Pour la matrice D on commence par intervertir les colonnes 1 et 3 puis on agit sur les
lignes :

1 2 4 0 1 2 4 0
D0 5 4 6| _ o 5 4 6
& Sls 0 —2 2 810 —10 —22 2

0 6 5 7 O 6 5 7
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On applique les opérations (Lg <— L + 2Ls), (Ly < Ly — Ly), puis (Lg <> Ly) etc :

1 2 4 0 1 2 4 0 1 2 4 0
0 5 4 6 0o 1 1 1 0o 1 1 1

reD=relg g 14 14|70 0 -1 1|~ |0 o0 -1 1|3
o 1 1 1 0 0 -1 1 0 0 0 0

Pour la matrice £ on agit sur les colonnes : (Cy < C; — C5), (C3 < C3 — 2C}), puis
(03 — 03 — 402) :

10 2 1 0 0 1 0 0
-2 10 -2 1 4 -2 1 0
rgbl=1g| -4 3 4| =1g| -4 3 12|=rg| -4 3 O0|=3
01 4 0O 1 4 0 1 0
2 2 3 2 2 -1 2 2 -9

Enfin pour la matrice F' on commence par intervertir toutes les lignes et les colonnes, puis
on applique les opérations successives (Ls <— L5 — Ly), (Ly < Ly — L3), (Ls < L3 — L),
(Ly <= Ly — L), et on continue :

11 1 1 11 1 1 1111
1 2 3 4 0o 1 2 3 0123
rgF=rg|1 3 6 10|=rg|0 1 3 6|=1rg|(0 01 3
1 4 10 20 0 1 4 10 0014
1 5 15 35 0 1 5 15 0015
1111 1111
0123 0123
=rg|0 01 3]=1g]0 01 3|=4
0 001 0 001
0 001 0000

On définit les matrices :

9 —6 6 —5
A_<12 —8) B_<7 —6)
Démontrer que I'une est la matrice d'un projecteur et I'autre d’une symétrie.

Déterminer leurs éléments caractéristiques.

A est la matrice du projecteur sur Vect ((3,4)) parallelement a Vect ((2, 3)).
B est la matrice de la symétrie par rapport & Vect ((1,1)) parallelement a Vect ((5,7)).
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Soit P la matrice :

1 3 2 =5
P = 1 -1 6 =5
-1 2 -1

a. Déterminer le noyau et I'image de P.

b. Démontrer que I’endomorphisme canoniquement associé a P est un projecteur et
donner ses éléments caractéristiques.

On obtient ker P = Vect ((1,1,1)) et im P = Vect ((2, 1,0), (5,0, —1))
On vérifie p o p = p sur la base de im P, on en déduit que P est la projection sur im P
parallelement a ker P.

[9] Démontrer que la matrice

-5 —6 —6
S = 6 7 6
-2 =2 -1

est la matrice d'une symétrie et en préciser les éléments caractéristiques.

Soit s I'application linéaire canoniquement associée a la matrice S.

Comme S est une matrice de taille (3,3) alors s est une application linéaire de R® dans
R3, donc un endomorphisme de R3. On notera F = R3 ci-dessous.

Un endomorphisme s est une symétrie si et seulement si sos = Idg. On calcule donc S? :

-5 —6 —6 1 00
2= 6 7 6|=|010|=1I
-2 -2 -1 00 1

Comme S? = I5 alors s? = Idgs et donc par théoréme s est une symétrie.

Plus précisément s est la symétrie de R® par rapport a F parallélement a G ot :
F={ueFE| s(u)=u} et G={ueF| s(u)=—u}

Pour tout vecteur u = (z,y, z) de E on note X sa représentation matricielle. On résout :

-5 —6 —6 T T

SX =X — 6 7 6 yl=1y
-2 -2 -1 z z

-6 —6 —6 x 0

<= 6 6 6 y|=10

-2 =2 =2 z 0

— r+y+z2=0
On en déduit :

F={(-y=2y2)| (y,2) € R} = Vect ((~1,1,0),(~1,0,1))

page 25/55



MPSI — Mathématiques Corrigé du TD B11 : Matrices et applications linéaires

De méme :
-5 —6 —6 T T
SX=-X = 6 7 6 yl=—1\vy
-2 -2 -1 z z
-4 —6 —6 T 0
= 6 8 6 y|l=10
-2 =2 0 z 0
1 10 T 0
<= 01 3 yl|l=10
00 0 z 0
1 0 -3 T 0
<= 0 1 3 y|l=10
0 0 0 z 0

On en déduit :
G={(32,-3z,2) | z€ R} =Vect ((3,-3,1))

On a donc montré que S est la matrice de la symétrie de R® par rapport a F =
Vect ((1,0,—1),(0,1,—1)) parallelement a G = Vect ((3,—3,1)).

Une autre méthode pour déterminer les éléments caractéristiques F' et G est d’utiliser le
projecteur associé. En effet, comme p = %(s + idg) alors sa matrice est :

1 -2 -3 -3
p::§QL+g): 3 4 3
-1 -1 0

De plus F' est I'image de p (donc de P) et GG est son noyau :
F=imp et G =kerp
On opere sur les colonnes pour 'image et sur les lignes pour le noyau :

-2 =3 -1 0 0 -1 1 0 0
PS 3 4 1 > 1 1 1 > -1 1 0
-1 -1 O -1 -1 O 0 -1 O

donc F' =1im P = Vect ((1,—1,0), (0,1, —1)). Puis :

110 1 0 =3
Prz 01 3 > 0o 1 3
01 3 0 0 O

donc G =ker P ={(32,—-3z,2) | z € R} = Vect ((3,-3,1)).

page 26/55



MPSI — Mathématiques Corrigé du TD B11 : Matrices et applications linéaires

Soit E = R3, F le sous-espace vectoriel de E d’équation z +y + 22 = 0, et G le
sous-espace vectoriel engendré par le vecteur (1,0, 1).

a. Démontrer que E = F & G et donner une base B adaptée a cette somme directe.
b. Donner les matrices de passage de la base canonique B, a B et de B a B..

On note p le projecteur de R? sur F parallélement & G et s la symétrie associée.

c. Déterminer la matrice de p dans la base B.

d. Déterminer la matrice de p puis celle de s dans la base canonique.

a. Commencons par chercher une base de F' :

F={(r.y.2)€E| o=-y-2}={(-y=229.2)| (v.2) R’}
= Vect ((—1,1,0),(-2,0,1))

On note u; = (—1,1,0) et uy = (—2,0,1) : La famille (uy, us) est génératrice de F.
On note uz = (1,0,1) : ce vecteur engendre G.
On calcule le rang de la famille (ug, ug, u3), par opérations élémentaires sur les lignes :

-1 -2 1 1 00
rg (uy, ug, u3z) = rg 1 0 Of=rg|0O 1 1]=3
0 1 1 0 0 3

La famille (uy,us,u3) est une famille de trois vecteurs de R3, elle est de rang 3 donc
c’est une base de R3.

Comme F' = Vect (uy, uz) et G = Vect (u3) alors par théoreme de la base adaptée F' et
G sont supplémentaires dans F (i.e., E = F @ G), (u1,us2) est une base de F, (u3) est
une base de G, et donc la base (uy, ug, u3) est adaptée a la somme directe £ = F' @ G.

On note B cette base : B = (uq, ug, u3)

b. Par définition la matrice de passage de la base canonique a la base B est la matrice
dont les colonnes sont les coordonnées des vecteurs de B dans la base canonique :

-1 =2 1
P = 1 0 0
0o 1 1

Par propriété la matrice de passage de la base B a la base canonique est la matrice
inverse P~ 1.

On pourrait aussi obtenir cette matrice en exprimant les vecteurs de la base canonique
en fonction des vecteurs uq, usg, us.

Mais ici on inverse plutdt la matrice P en utilisant I’algorithme du pivot de Gauss.
Les premiéres opérations utilisées sont (L1 <> Ls), (Ly <> L3), puis (L3 < L3+ Lq) et
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(L3 — L3 + 2L1) :

-1 -2 1 100
PPl =1, — 1 0 oflPt=1l010
0o 1 1 00 1
100 010
— 01 1|Pt'=[001
00 3 11 2
100 L (030
— 011P‘1:§()03
00 1 11 2
(0 3 0
-1
<— P =—-]1-1 -1 1
3 9

c. L’application p est le projecteur de E sur F parallelement a G.
Comme u; et uy appartiennent a F alors p(u1) = uy et p(ug) = us.
Comme ug appartient a G alors p(uz) = Op.

On en déduit la matrice de p dans la base B :

10
B=101
0 0

o O O

d. Notons A la matrice de p dans la base canonique.

Comme B est la matrice de p dans la base B et P est la matrice de passage de la base
canonique a la base B alors :

A= PBP!

On calcule done :

-1 =2 1 1 00 1 0o 3 0
A= 1 0 0 010 3 -1 -1 1
0 1 1 0 00 1 1 2
1 -1 -2 1 0 3 0
=3 1 0 0 -1 -1 1
0 1 1 0o 0 O
2 -1 =2
1
=3 0o 3 O
-1 -1 1

On peut vérifier que les images de u; et de us sont bien u; et us, et que 'image de ug
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est bien nulle, ceci de la fagon suivante :

1 2 -1 -2 —1 —1

3 0 3 0 1= 1 donc  p(uy) = wg
-1 -1 1 0 0

1 2 -1 -2 —2 —2

3 0 3 0 0] = 0 donc  p(ug) = ug
-1 -1 1 1 1

1 2 -1 -2 1 0

3 0 3 0 0O|l=10 donc p(us) = 0g
-1 -1 1 1 0

L’application s est la symétrie associée a p, donc la symétrie de E par rapport a F
parallelement a G.

Deux méthodes sont possibles pour déterminer la matrice de s dans la base canonique,
la seconde étant plus rapide.

Méthode 1.

L’application s est la symétrie de E par rapport a F' parallelement a G.
Comme u; et uy appartiennent a F alors s(uy) = uy et s(ug) = us.
Comme ug appartient a G alors s(u3) = —ug.

On en déduit la matrice de s dans la base B :

1 0 0
D=0 1 0
0 0 -1

La matrice de s dans la base canonique est alors :
C =PDP!

Il reste a calculer ce produit.

Méthode 2.
Comme s est la symétrie associée a p alors s = 2p — Idg.

Soit C' la matrice de s dans la base canonique. Comme A est la matrice de p dans la
base canonique et I3 est la matrice de Idg dans la base canonique alors :

CZQA—[g

On peut vérifier d’ailleurs la méme propriété avec la base B : D = 2B — I3.
On calcule donc :

9 2 -1 =2 1 00 1 1 -2 -4
C = 3 0 3 0|—-]010]|= 3 0 3 O
-1 -1 1 0 01 -2 -2 -1
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On vérifie comme précédemment :

1 1 -2 —4 —1 —1

3 0 3 0 1| = 1 donc s(uy) = uy
-2 -2 -1 0 0

1 1 -2 4 —2 —2

3 0 3 0 0] = 0 donc s(ug) = us
-2 -2 -1 1 1

1 1 -2 —4 1 —1

3 0 3 0 0] = 0 donc s(uz) = —us
-2 -2 -1 1 —1

Soit E = R*. On souhaite donner la matrice de p, le projecteur de E sur F le
sous-espace vectoriel d’équation = + y + z + ¢t = 0, parallelement a G le sous-espace
vectoriel engendré par le vecteur v; = (1,1,1,1).

a. Démontrer que E = F' ® (G, donner une base adaptée a cette somme directe.
b. Donner les matrices de passages de la base canonique a cette base, et réciproquement.

c. Déterminer la matrice de ¢ = Idg — p dans la base adaptée choisie ci-dessus.

d. En déduire la matrice de ¢ dans la base canonique, puis celle de p.

a. On détermine une famille génératrice de F' :
F={(z,y,2,t) e E| z+y+2z+t=0}

= {(x,y,z,—x—y—z) ‘ ($7y7z) ER3}
= Vect ((1,0,0,—1),(0,1,0,—1),(0,0,1, —1))

On note :

uy = (1,0,0, —1) U = (O, 1,0, —1> Uz = (0,0, 1, —1) Uy = V1 = (1 1,1 1)

? Y

Ainsi la famille (ug, ug, u3) est génératrice de F' et la famille (uy4) est génératrice de G.

La rang de la famille (uq, us, us, u4) est, en additionnant les trois premieres lignes a la
derniere :

0 0

0 0
rg (uy, ug, Uz, Uuy) = 1g 1 1 =4
—1 0

o O = O
A QS GG Y

1 1
1 0
1|~ "o
1 0

_ o O =
—_— O = O

La famille (u1, us,us, uy) est une famille de quatre vecteurs de R?, elle est de rang 4
donc c’est une base de R*.

Or F' = Vect (uy,ug, uz) et G = Vect (u4), donc par théoreme de la base adaptée F' et
G sont supplémentaires dans F, la famille (uy, us, uz) est une base de F' et la famille
(u4) est une base de G.

On note dans la suite B = (uq, ug, us, ).
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b. Par définition la matrice de passage de la base canonique a la base B est la matrice
dont les colonnes sont les coordonnées des vecteurs de B dans la base canonique :

10 0 1

o 1 0 1

b= o 0 1 1
-1 -1 -1 1

La matrice de passage de la base B a la base canonique est la matrice inverse de P. On
calcule cette matrice inverse grace a I’algorithme du pivot de Gauss.

1 0 0 1 1000
0 1 o0 1 0100 (L Ly + L)
PP l=1 <+ P! = (Ly <+ Ly + Lo)
0o 0 1 1 0010
1 -1 -1 1 000 1 (L L+ Ls)
100 1 1000
0101, (0100 \
= doo1 1|7 Tloo1o (La < 4L4)
000 4 1111
100 1 400 0
(L1%L1_L4)
0101|,., 1/l0o400
= Joo1 1Y “7loo4o0 (L ¢ Lz = Ly)
000 1 1111 (Ls ¢ Ly = La)
1000 3 -1 -1 —1
0o1o00|,., 1[-1 3 -1 -1
= loo10|P Tal-1 21 3 1
0001 1 1 1 1

La matrice de passage de la base B a la base canonique est donc :

3 -1 —1 —1
1l-1 3 -1 -1
41 -1 -1 3 -1

1 1 1 1

P! =

c. On rappelle que uy, us, uz appartiennent a F, et uy appartient a G. Comme p est le
projecteur sur I’ parallelement a G alors :

pur) = u p(uz) = uy p(u3) = us p(us) = 0p
Comme ¢ = Idg — p alors q(u) = v — p(u) pour tout v € E donc en particulier :
q(u1) =0 q(uz) =0 q(uz) =0 q(us) = uy (*)

On peut remarquer que q est le projecteur de E sur GG parallelement a F'.
La matrice de ¢ dans la base B est d’apres (%) :

0 0
Q=

o O O
o O O
o O O O
_ o O O
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d. Notons A et B les matrices respectives de p et de ¢ dans la base canonique. Comme :
* B est la matrice de ¢ dans la base canonique,
* () est la matrice de ¢ dans la base B,
» P est la matrice de passage de la base canonique a la base B,

alors :
B:PQP’1
On calcule donc :
1 0 0 1 0000 3 -1 -1 -1
B_ 0 1 0 1 0000 1 -1 3 -1 -1
- 0 0 1 1 00 0O04-1 -1 3 —1
-1 -1 -1 1 0001 1 1 1 1
1 0 0 1 00 00
_1 0 1 0 1 00 00
o 0 0 1 1 00 00
-1 -1 -1 1 1 1 11
11 11
_1 1111
401111
1111

Comme ¢ = Idg — p alors p = Idg — ¢, donc
Mg, (p) = Mp.(1dg — q) = Mp (1dg) — Mp,(q)

Ceci donne A = I, — B, donc la matrice de p dans la base canonique de E est :

1000 1111 3 -1 -1 -1
g lotoof 1fr1r)_1f-1 03 -1 -1
0010 4|11 11| 4[-1 -1 3 -1
0001 1111 -1 -1 -1 3
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Soit f I'application linéaire définie par

f: R?® — R3

(x,y,2) — (y+ 2,0 — z,x — y).
On pose F =ker (f —1d), G = ker (f + 2Id).
a. Donner les matrices de f — Id et de f + 2Id.
b. Déterminer une base de F' puis de G.
c. Démontrer que F' et G sont supplémentaires.
d. Donner la matrice de f dans une base adaptée a la somme directe R?* = F' & G.
e. Simplifier fo f + f.
En déduire que f est bijective et donner son application réciproque.

a. Sans plus de précision, la matrice de f désigne la matrice de f dans la base canonique.
On peut donc noter M (f) pour Mg, (f).

On note A cette matrice. Alors :

0 1 1
A=M(f)=|1 0 -1
1 —1 0

Ensuite, par linéarité de 'application f +— M(f) :

~1 1 1
Mf=1d)=M(f) = MId)=A—IL;=| 1 -1 -1

1 -1 -1

2 1 1

et M(f+2d)=M(f)+2MId)=A+2;={1 2 -1
1 -1 2

b. On note A; et A, les deux matrices obtenues dans la question précédente. On cherche
donc leurs noyaux. Pour ceci on opere sur les lignes :

-1 1 1 -1 11
A = 1 -1 -1 ~ 0 00
1 -1 -1 0 00

Les éléments du noyau de A; sont donc les triplets (z,y, z) tels que —x +y+ 2 =0
F =ker A = {(y +z,9,2) | (y,2) € RQ} = Vect ((1,1,0),(1,0,1))

Les deux vecteurs u; = (1,1,0) et ug = (1,0, 1) ne sont pas colinéaires, il forment donc
une famille libre. Celle-ci est génératrice de F', donc c’est une base def'.
De méme :

2 1 1 1 -1 2 1 -1 2 1 0 1

Ay=(1 2 —-1|~]1 2 —1|~[0 3 =3|~|0 1 -1
L L L

1 -1 2 2 1 1 0 3 -3 o 0 O
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Pour tout u = (z,y,2) de R? :

+2=0

ued < u € ker Ao < {m
y—z2=10

On en déduit :
G={(-2,2,2) | z€ R} = Vect ((—1,1,1))
Le vecteur ug = (—1,1,1) est non-nul donc il forme une famille libre. Cette famille est
aussi génératrice de G donc c¢’est une base de G.
c. On a noté :
u; = (1,1,0) us = (1,0, 1) ug = (—1,1,1)

Le rang de la famille (uy, ug, us3) est :

1 1 -1 1 1 -1 1 1 -1
rg (uq,ug,uz) =1rg|1 0 1]=rg(0 -1 2|=rg{0 1 1|=3
0 1 1 0O 1 1 o 0 3

La famille (uy,us,u3) est une famille de trois vecteurs de R, elle est de rang 3 donc
c’est une base de R3.

Or F' = Vect (u1,uz) et G = Vect (ug), donc d’apres le théoreme de la base adaptée
RP=F®G.

d. Pour tout vecteur u de R, comme F = ker(f — Id) alors :
wel <— (f-1d)(u)=0 <= flu)—u=0 <= f(u)=u
De méme, comme G = ker(f + 2Id) :
uelG@ <<= (f+20d)(u)=0 <= fu)+2u=0 <<= f(u)=-2u
Ainsi, comme u; et uy appartiennent a I’ et ug appartient a G alors :
fluw) = w fuz) = uy flus) = —2us

La matrice de f dans la base (uy,us, us) est donc :

10 0
B=10 1 0
0 0 -2

e. On note B la base (uy,us, u3). La matrice de f o f + f dans la base B est :

Mg(fo f+[f)=Mp(fof)+ Ms(f)=Mg(f) x Ms(f)+ Mg(f) = B>+ B

On calcule done :

1 0 0 1 0 0 2 00
B°+B=[0 1 0|+]|0 1 0|l=[020]|=2I
0 0 4 0 0 =2 00 2
Comme f o f + f et 2Idgs ont la méme matrice dans la base B alors ils sont égaux :

fof+f=2ldg
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Soit f I’application définie par
f: R3 — R

(a,b,¢) '_>/2 ar® + bx + ¢
) b 0(

x4+ 1)(z —3) d

a. Démontrer que f est linéaire.
Soit Uy = (07 1, ].), Ug = (0, ]., —3), Uz = (1, —2, —3)
b. Démontrer que la famille B = (uq, ug, u3) est une base de R>.

c. Calculer f(uq), f(ua) et f(us).

d. Déterminer la matrice de passage de la base B a la base canonique. En déduire la
valeur de f(a,b,c) pour tout (a,b,c) € R3.

a. Par linéarité de I'intégrale on peut écrire :

Y(a,b,c) € R?
9 22 2 T 2 1
febd=of e mr e C o Groe-9

On pose alors :

2 7?2 2 2 1
O‘:/o RN 5:/0 RN 7:/0 RN

Ce qui donne :

Y(a,b,c) € R fla,b,¢) =aa+bp + ¢y

Ceci montre que f est une forme linéaire, donc a fortiori f est linéaire.

On peut ajouter que sa matrice dans les bases canoniques de R? et R est :
MB331(f> = (C“ 6 7)

b. On calcule le rang de la famille B :

0 0 1
rgB=rg|1 1 -2
1 -3 -3

Les opérations élémentaires (Ly < Ly — L3) puis (Ly <> L3) donnent :

1 -3 -3
rgB=rg|0 4 1]|=3
0 0 1

La famille B est une famille de trois vecteurs de R3, elle est de rang 3 donc c’est une
base de R3.
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c. On calcule :

2 r+1 2 1 2
f(ul):/o (x+1)(x_3)d$=/ode:[ln|x—3|}0:—ln3

2

2 x—3 2 ]
fluw) = [ (x+1)(a:—3)dx:/o o=l 1] —3

flua) = /02 (xx+_1§fx_—33) do = /021 r=2

d. Par définition la matrice de passage de la base canonique a la base B est la matrice :

0 0 1
P=]1 1 -2
1 -3 =3

Par propriété la matrice de passage de la base B a la base canonique est la matrice
inverse P~

On applique l'algorithme du pivot de Gauss, en commencant de nouveau par les opé-
rations élémentaires (Lg < Lo — L3) puis (L; > L3) :

0 0 1 100
PPl=1 «— 1 1 —2|P'=1010
1 -3 -3 00 1
1 -3 -3 0 0 1
— 0 4 1|P'=|0 1 -1
0 0 1 1 0 0
1 =3 0 3 0 1
— 0 4 Oo|Pl'=[-1 1 =1
0 0 1 1 0 0
1 =3 0 3 0 1 (12 0 4
— |0 1 0|P'=|-1 1 —:% =7t -l
0 0 1 1 0 0 4 0 0
1 00 ] 9 3 1
— 010P*1_Z -1 1 =1
00 1 4 0 0
On a donc obtenu :
] 9 3 1
Pil:i -1 1 -1
4 0 0

Soit u = (a,b,c) un vecteur de R®. On note X sa représentation matricielle dans la
base canonique et X' celle dans la base B. Alors par propriété :

X =PX'
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De fagon équivalente
X' =pP'X

Soit (A1, A2, A3) les coordonnées de u dans la base B. Alors :

a A1
X = b et X/ = )\2
c A3
On peut donc calculer les \; :
1 9 3 1 a 1 9a + 3b + ¢
X/:Z -1 1 -1 b =1 —a+ b—c
4 0 O c 4a
On connait donc les coordonnées de u dans la base B :
9a+3b+c —a+b—c
U= ————U + ———Uz +aus
4 4
Par linéarité de f :
9a +3b+c —a+b—c
flu) = 2 pla) + = () + af ()
Dans la question précédente on a calculé les f(u;) :
9a + 3b —a+b—
flu)= — 220 g TOT T30 0,
4 4
In3

:2a—(5a+b+c)7

On a donc démontré que :

V(a,b,c) € R?

2 qz? +bx +c In3
dr = 2a — b —
/o(x—i—l)(a:—S) r=2a— (ba+b+c) 5

Dans E = R? on définit :
Uy = (1,1,0) U = (1,2,2) Uz = (2,3,1)
a. Démontrer que la famille B = (uy, us, u3) est une base de E. Donner la matrice de

passage de la base canonique de F a cette base puis inverser cette matrice.

b. Pour 7 = 1,2,3 on note u; la forme linéaire de E qui a un vecteur associe sa i-¢me
coordonnée dans la base B. Donner les matrices des u; dans les bases canoniques de
E et de R.

4 -3 1
a. On obtient P~! = 1 -1 1
-2 2 -1

b. Les matrices des u} dans les bases B (de E) et canonique (de K) sont (1 0 0), (0 1 0)
et (00 1). La matrice de I'identité de F dans les bases B, et B est P~1.

On en déduit que la matrice de chaque u} dans la base canonique est la ligne ¢ de P~.
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Soit f 'endomorphisme de £ = R? défini par :

V(iz,y) e B f(z,y) = 4z —y ,97 — 2y)

Démontrer qu’il existe une base de E dans laquelle la matrice de f est B = <(1) 1)

Donner une telle base.

Supposons qu’il existe une base de E dans laquelle la matrice de f est B.
Notons B = (uy, us) cette base.

Comme B est la matrice de f dans la base B alors f(u1) = uy et f(ug) = ug + uy :

fu1) fu2)
1 1\ wm
Mg(f) = (O 1) w

On résout 'équation f(uy) = uy :

9 B dr — y==x
V(ZL’,y)GR f(x,y)—(x,y) — {9.’15—23/:@/
3xr — =0

{9x—3z= — y=3

On pose par exemple u; = (1, 3). On aurait aussi pu choisir vy = (2,6), ou u; = (=5, —15),
etc.

Le vecteur uy doit vérifier f(us) = uy + us. On résout donc :

4 — =1+z
2 _ Yy

v — y=1 -
{9x—3y=3 = y=3r—1
On doit donc avoir uy = (z,3x — 1). On pose uy = (0, —1), mais on aurait aussi pu choisir
uy = (1,2), ug = (5, 14), etc.

Finalement on a choisi u; = (1,3) et ug = (0, —1).

Vérifions, en phase de synthése, que ces deux vecteurs forment une base de R? et que la
matrice de f dans cette base est B.

Les vecteurs uy et us ne sont pas colinéaires, ils forment donc une famille de deux vecteurs
de R? de rang 2, donc une base de R2.

De plus on calcule que f(uy) = f(1,3) = (1,3) = uy et f(ug) =
11
01

£(0,-1) = (1,2) = w +us

donc la matrice de f dans la base (uy,us) est bien B =
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Soit E un espace vectoriel de dimension 3 et f un endomorphisme de E tel que
f2=0et f2#£0.
Démontrer qu’il existe une base de E dans laquelle la matrice de f est :
010
B={(0 01
000

On choisir un vecteur ez de F tel que f?(e3) # 0, puis on pose es = f(e3), e1 = f(e2).
On démontre que la famille (eq, eq, e3) est libre.

La matrice de f dans cette base est B.

Soit E' un espace vectoriel de dimension finie et f un endomorphisme de E tel que
ker f & im f = E. On note r le rang de f.

a. Démontrer qu’il existe une base de F dans laquelle la matrice de f est la matrice

00
par blocs B = (O c

b. Déterminer une telle base et la matrice B pour '’endomorphisme f canoniquement
associé a la matrice :

) ou C' est une matrice inversible de taille (r, 7).

—a —a—4 4—a 3a

—1 3 —1 -1
A= 1 1 -3 1
a a a —3a

a. Notons n la dimension de £ et p celle du noyau de f.

Le théoreme du rang appliqué a I’endomorphisme f montre que: n=p+r
Soit (uy,...,u,) une base du noyau de f et (vq,...,v,) une base de l'image de f.
Comme E = ker f @ im f alors par théoreme la famille (uy, ..., u,,v1,...,v,) est une
base de E.
Soit B la matrice de f dans cette base. Les colonnes de B contiennent les coordonnées
des vecteurs f(ui),..., f(uy), f(v1),..., f(v,) dans la base (u1, ..., up, v1,...,0,).
Pour tout ¢ = 1,...,p, comme wu; appartient au noyau de f alors f(u;) = 0.
Pour tout 7 = 1,...,r, comme f(v;) appartient a I'image de f alors il est combinaison
linéaire des vecteurs vy, ...,v,, puisque ceux-ci engendrent im f. En d’autre termes,
pour tout ¢ = 1,...,r il existe des scalaires ¢y, . . ., ¢ tels que f(v;) = cp01++ - -+ ¢y
On en déduit que la matrice de f dans la base (uq, ..., up, v1,...,0,) est :
0----- 0 0 0
0 0
B = C11 -+ Cir
0 0 ¢ Crr
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Cette matrice peut étre définie par bloc. Pour tout couple d’entiers (a,b) on note O,
la matrice nulle de taille (a,b), et C' la matrice des ¢;; : C' = (¢ij)1<ij<r- Alors :

_ (O Opr
o= (i &)

Le rang d’une matrice ne change pas si on lui ajoute ou enleve les lignes ou des colonnes
nulles, donc les matrices B et C' ont méme rang.

Comme B est la matrice de f, alors B est de rang rg f = 7.
Ainsi C' est une matrice carrée de taille (r,r) et de rang r, donc par théoréme elle est
inversible.

b. Vérifions tout d’abord que le noyau et I'image de f sont bien supplémentaires dans F.

Pour calculer le noyau de f on effectue des opérations élémentaires sur ses lignes, on
obtient :

1 0 -2 1
0O 1 -1 0
AzOOa—a
0O 0 0 0

Pour calculer I'image de f on effectue des opérations élémentaires sur les colonnes. On
obtient

1 0 0 0
0 1 0 0
Axl 21 21 24 o
0 0 a O

Supposons que a est non-nul. On poursuit les opérations, ce qui donne :

1 0 0-—1 1 0 0 0
0 1 0 -1 0 1 0 0
Al 0 1 -1 A1 0 0 1 o
0 0 0 0 1 -1-1 0

On en déduit que le noyau de f est engendré par le vecteur u; = (1, 1,1, 1), et 'image de
f est engendrée par les vecteurs us = (1,0,0,—1), ug = (0,1,0,—1), uy = (0,0,1,—1).
Le rang de la famille (uy, ug, ug, ug), que I'on note B, est :

rgB=rg

— = =
—_— O = O
— = O O

1
0
0
-1 -1 —

Par interversions des colonnes puis ajout des lignes Ly, Ly et Lz a la ligne Ly :

rgB=r1g

—_ o O
— O = O
— 0 O
o O O =
OO = O
o= O O
N e

1
1
1|7
1
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La famille B est donc une base de R*.

Par théoreme de la base adaptée ceci montre que la famille (u;) est une base de ker f,
la famille (ug,us,uq) est une base de im f, et que ker f et im f sont supplémentaires
dans F.

Déterminons la matrice de f dans la base B. On calcule :

—a —a—44—a 3a 1 0
-1 3 -1 -1 1 0
1 1 -3 1 1 - 0 donc f(ul) = 0R4
a a a —3a 1 0
—a —a—4 4—a 3a 1 —4q
—1 3 -1 -1 0 0
1 1 -3 1 ol 0 donc  f(ug) = —4ausy
a a a —3a —1 4a
—a —a—44—a 3a 0 —4da —4
-1 3 -1 -1 1 4
11 =3 1|l o|T| o donc f(uz) = (—4a — 4)uz + dug
a a a —3a -1 4a
—a —a—44—-a 3a 0 4 —4a
-1 3 -1 -1 0 0
1 -3 1 17| -4 donc f(uy) = (4 —4a)uy — duy
a a a —3a —1 4a
La matrice de f dans la base B est donc :
0 0 0 0
0 —4a —4a—4 4-—4a
B = 0 0 4 0
0 0 0 —4

La matrice C est bien inversible :

—4a —4a —4 4 — 4a
C = 0 4 0
0 0 —4

En effet, comme a est non-nul alors elle est de rang 3 et donc elle est inversible.
Supposons maintenant que a est nul. On obtient :

1 0-2 1 1 0 0 0
0 1 -1 0 0 1 0 0
Ao 0 0 o A¥l 1 21 0 o
0 0 0 0 0 0 0 0

Dans ce cas ker f est engendré par les vecteurs u; = (1,1,1,1) et us = (1,0,0,—1),
puis im f est engendré par les vecteurs ug = (1,0, —1,0), uy = (0,1, —1,0).

Comme précédemment on démontre que ker f est im f sont supplémentaires dans F et
que la famille B = (uq, ug, ug, ug) est une base de E adaptée a cette somme directe.
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On calcule ensuite la matrice de f dans cette base. On obtient :

0
0
-8
4

o O OO
o O OO
O = O O

La matrice C est bien inversible : C' = <_3 _i>

Remarque. Il est possible en fait d’obtenir une base de F dans laquelle la matrice de f
a la forme par bloc voulue indépendamment de la nullité de a. Pour ceci on choisit :

w = (1,1,1,1)
us = (1,0,0,—1)
Uus = (1,0, —1,0)
uy = (1,-1,0,0)
Alors la matrice de f dans cette base est :
0 0 0 0
0 —4a 0 O
B = 0 0-4 0
0 0 0 4

Soit. E un espace vectoriel de dimension finie et f un endomorphisme de F tel que
ker f =im f.

Démontrer que dans une certaine base de F la matrice de f est la matrice par bloc

00

0 I . . N .
( T) ou 'entier r est a déterminer.

Soit r la dimension de im f et de ker f.
D’apres le théoreme du rang dim £ = 2r.

On choisit une base eq,...,e, de im f. Pour tout ¢ = 1,...,7 on choisit un antécédent
erv; de e; par f.

On démontre que la famille (ey, ..., e,) est libre, puis qu’elle est une base E, et enfin que
la matrice de f dans cette base est la matrice voulue.

page 42/55



MPSI — Mathématiques Corrigé du TD B11 : Matrices et applications linéaires

Dans chacun des cas ci-dessous démontrer que les matrices A et B sont semblables.

(2 e (1)

1 11 300
c. A=(111 B=10 00
1 11 0 00
2 -1 -1 1 11
d. A= 1 -1 -1 B=1]0 11
—1 3 2 0 01
0 1 -2 010
e. A=11 0 1 B = 001
1 1 0 -1 00
0 -2 1
a. P = 1 1 donne A = PBP~".
63 1
b. P = 01 donne A = PBP~*.
1 1 1
c. P=11 0 —1 | donne A= PBP!.
1 -1 0

d. Soit f ’endomorphisme canoniquement associé a A.

S’il existe une base (uq, ug, uz) dans laquelle la matrice de f est B alors les trois vecteurs
de cette base vérifient :

flur) = u flug) = u1 + uy fus) = uy + ug + ug (1)
On note g = f — Idgs. Les égalités ci-dessus deviennent :
glur) =0ps  gluz) =ur  g(ug) = w1 + u

La matrice de g est dans la base canonique est A — I3 :

1 -1 —1
Mp(g)=A—IL=| 1 -2 —1
-1 3 1

On utilise cette matrice pour résoudre 1'équation g(u;) = Ogs, on obtient u; = («, 0, &)
ou « est un réel. On résout ensuite I’équation g(us) = uy avec u; = (@, 0, ) :

1 -1 -1 T a
1 -2 -1 y|l =10
—1 3 1 z a
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On obtient us = (2a+ 3, , ), ou f est un réel. Enfin on résout I'équation g(usz) =
Uy + Ug :

1 -1 -1\ [z 200+ 3
1 -2 -1||ly]l=]| a
-1 3 1) \= B

On obtient uz = (3ac + 26 + v, 2a + (,7) ou y est un réel.
Par opérations élémentaires sur les lignes, on calcule le rang de la famille (uq, ug, u3) :

a 2a+p 3a+20+7 a 2a+p 3a+20+7
rg (ug, ug,u3z) =1g | 0 a 200+ 3 =rg| 0 a 20+
Q 15} ol 0 0 Q

Ce rang est égal a 3 si et seulement si o est non-nul.

On peut choisir par exemple a = 1, f = v = 0, ce qui donne :
Uy = (1,0,1) Uy = (2,1,0) Uz = (3,2,0)

La famille B = (uy, us2, u3) est une base car c¢’est une famille de 3 vecteurs d'un espace
vectoriel de rang 3 et elle est de rang 3.

Par construction ses trois vecteurs vérifient les relations (1), donc la matrice de f dans
la base B est B.

D’autres choix sont possibles, comme par exemple :
Uy = (1,0,1) Ug = (0,1,—2) Uz = (0,07—1)

ou Uy = (17071> U2 (1717_1) Uz = (1717_2)
ou u; = (3,0,3) us = (11, 3,5) us = (29, 11,4) etc.

1 -2 0
e. P=1| -2 1 0 | donne A = PBP~!.
-1 0 1

Soit A et B deux matrices de taille (n,n).
On suppose que :

VM e M, (K) tr(AM) = tr(BM)
Démontrer que A = B.

On note A = (a;;) et B = (b;;).
Pour M = Ej, on obtient tr(AM) = ayy.
On en déduit A = B.
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Soit F un espace vectoriel et f un endomorphisme de E de rang 1.
a. Démontrer qu’il existe un scalaire A tel que fo f = \f.
On suppose dorénavant que E est de dimension finie.

b. Démontrer qu'une matrice A de taille (n,p) et de rang 1 si et seulement si il existe
deux matrices colonnes U et V' non-nulles telles que A =U"'V.

c. En déduire une autre justification du résultat de la premiere question.

d. En considérant une base judicieuse démontrer que si de plus tr f = 1 alors f est un
projecteur.

a. Soit v un vecteur engendrant im f. Comme f(v) € im f alors il existre un scalaire A
tel que f(v) = Av.
Pour tout u € F, comme f(u) € im f alors il existe a,, € K tel que f(u) = a,v.
Alors fo f(u) = Af(u). Ceci étant vrai pour tout u € F, on a bien fo f = \f.

b. Comme A est de rang 1 alors toutes ses colonnes sont colinéaires, donc de la forme aU

ou U est un vecteur colonne non-nul. On note, pour tout z = 1,...,p, «; le scalaire tel
que C; = a;U. Soit ensuite 'V = (ay...,). On a bien A = U'V, et V est non-nul
car I'un des «; est non-nul.
Soit A = U'V avec U et V deux matrices colonnes non-nulles. Par opérations élé-
mentaires sur les colonnes, comme 1'un de coefficients de V' est non-nul alors A est
équivalente par colonnes a la matrice (U 0---0), laquelle est de rang 1 car U est non-
nul.

c. Soit A la matrice de f dans une base de F.

Alors A est carrée, donc U et V sont de méme taille. Puis A2 = A\A ou A = 'V U.

d. On considere une base e,,... e, de ker f que 'on complete avec e;. Alors seule la

premiere colonne de A est non-nulle. Si tr A = 1 alors sa premiére coordonnée vaut 1
puis A% = A.

page 45/55



MPSI — Mathématiques Corrigé du TD B11 : Matrices et applications linéaires

Soit A = (CCL 2) une matrice de E = My (K).
On définit 'application f: F — FE
M — AM.

a. Justifier que f est un endomorphisme de F, inversible si et seulement si A est inver-
sible.

b. Donner la matrice de f dans la base canonique de F.

c. Exprimer la trace de f en fonction de celle de A, puis le rang de f en fonction de
celui de A.

a. Si A est un inversible alors f est inversible d’inverse M — A71M.

Si f est inversible alors [, admet un antécédent M. Comme AM = I, alors A est
inversible d’inverse M.

b. On obtient : Mg, (f) =

oo O

0
b
0
d

® 5 oo o©
o oo

c.trf=2trAetrgf =2rgA, ce qui se voit en permutant les lignes et les colonnes.

Soit E un espace vectoriel de dimension finie et (eq,...,e,) une base de E.

Pour tout ¢ = 1,...,n on note e; la forme linéaire coordonnée associée a e;, c’est-a-
dire la forme linéaire qui a un vecteur de E associe sa i-eme coordonnée dans la base
(€1,...,€n).

a. Soit f un endomorphisme de £. Démontrer que :

)

b. Application : déterminer la trace de ’endomorphisme de transposition de M., (K).

a. Soit A la matrice de f dans la base (ey,...,e,), et soit (a;;) ses coefficients. Alors par
définition de A :

VJ = 1, o, f(@j) = Zaijei
=1

En particulier pour tout i =1,...,n: € (f(e;)) = a;;
Par définition tr f = tr A, donc :

rf = Y= Y oel(f(e)

b. On utilise la base canonique de M,,(K) :
Bc: (EZ] | izl,...,n,jzl,...,n)
Pour tout couple (i,7), comme "E;; = Ej; alors :
1 sit=7
(TR — F*(F..
BB = B8 { o S
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D’apres la question précédente, en notant 7' : M +— M 'application de transposition :

i=1j=1

Soit «, B, v trois réels distincts et :
[ Ry[X] — RS
P — (P(a), P(B), P(7))

a. Justifier que f est linéaire et donner sa matrice dans les bases canoniques de Ry[X]
et R3. On note A cette matrice.

b. Démontrer que A est inversible.
c. Déterminer I'image réciproque par f de la base canonique de R3.

d. Démontrer que la matrice de passage de la base canonique de Ry[X] & la base de la
question précédente est la matrice inverse de A.

a. La spécialisation est linéaire donc les trois composantes de f sont linéaires, et donc f
est linéaire.
La base canonique de Ry[X] est (1, X, X?). On calcule :

FO =MLY FO) = (@B FX) = (%82 92)
La matrice de f dans les bases canoniques est donc :

1 a o
A=1|1 B p?
Loy

b. Les opérations élémentaires (Lg <— Ly — L) et (L3 <= L3 — Ly) donnent :

1 a o?

A~|[0 B—a p%2—a?
L 0 _ 2 9
T—a Yoo
Comme «, 3, v sont distincts alors on peut appliquer les opérations élémentaires (Ly <—
6*%‘[/2) et (L3 — ﬁLg) :

1 a o
Af;: 01 S+«
0 1 v+«
Enfin Uopération (L3 <— L3 — Ly) donne :
1 a o
Afzf 0 1 fH+a
00 ~v—p8

Comme [ et v sont distincts alors A est de rang 3.

Or A est carrée de taille (3,3), donc elle est inversible.

Comme A est la matrice de f selon certaines bases alors f est un isomorphisme.
Remarque. On aurait aussi pu démontrer que f est injective, puis utiliser le théoreme
du rang.
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c. Notons P;, P, P3 les antécédents par f de e, es, e3.
Ainsi f(P;) = ey, ce qui donne Py (a) =1, et P (5) = Pi(y) = 0.
Le polynéme P; est de degré au plus 2 et il admet § et v pour racines, donc il est de
la forme P, = AM(X — B)(X — ), avec A € R.

Comme Pj(a) =1 alors A\ = Wl(a*v)
On obtient finalement :
(X =8)(X =) (X)X =) (X=X -5
R Py (1 ey M S ey ey

d. Notons B, la base canonique de Ry[X], puis B = (P, P,, P;) la base obtenue dans la
question précédente (qui est bien une base car image d’une base par f~!, qui est un
isomorphisme), et enfin By la base canonique de R3.

Alors la matrice de f dans les bases B et By est 'identité I3, donc :

A= Mp,(f)  Ps.s= Mpp,(Idr,ix)) Iz = Mpg,(f)

Comme f = foldg,(x] alors I3 = APg g ce qui montre que A~1 est la matrice dont les
colonnes sont les expressions de P;, P, P3 dans la base canonique de Ry[X].

Soit n un entier naturel et £ = R, [X].
Soit f I'application définie par :
f:EFE —FE
P+— P(X+1)
a. Démontrer que f est bijective en explicitant sa réciproque.

b. Justifier que f est linéaire, et donner sa matrice dans la base canonique de F.

c. Donner la matrice inverse de la précédente.

a. Onposeg: F — F
P +— P(X —1)
Alors :

VPeE gof(P)=g(P(X+1)=P(X-1+1)=P
et fog(P)=f(P(X-1)=PX+1-1)=P

Ainsi go f =1dg et f o g =1Idg. Ceci montre que f est bijective, de réciproque g.
b. Pour tous P et () dans E et A dans R on écrit :

FOP+Q)=(MP+Q)(X+1)=AP(X +1)+Q(X +1) = A (P)+ f(Q)

Ceci montre que f est linéaire.
Soit k € {0,...,n} un entier. L’image de X* est alors

FOXR) = (X 4+ 1)k = f;)(kj ¥

1
%

page 48 /55



MPSI — Mathématiques Corrigé du TD B11 : Matrices et applications linéaires

On peut en déduire la matrice de f dans la base canonique :

1 11 1-------- 1

01 2 3 n

.'. 1 3 .
A= 1

O oo ‘.0’1

On peut aussi écrire que A est la matrice (a;;)1<i j<nt1 avec :

J-1 sij =1
V0, j) € {L,...,n+ 1} ay=14 \i—1 Jj =
0 sinon.

c. Comme A est la matrice de f dans la base canonique alors A~! est la matrice de f~*.
Or on a vu que :
VPeE  fHP)=P(X-1)
On en déduit :
k
1

Vke{0,....,n} XM =(X-1F= i( )(—1)’H'Xi

2

La matrice de f~! dans la base canonique est donc :

1 -1 1-1------ ( 1)”
0 1 -2 3
: .1 =3
A= 1
Q - ..0"1

Cette matrice s’écrit A" = (b;;)1<i jent1 avec :

V<Z,j> € {1, Lo, n + 1}2 bij = (—1)i+jaij
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Soit £ le sous-espace vectoriel de C*°(R) engendré par les fonctions cosinus et sinus.
a. Justifier que B = (cos, sin) est une base de F.

b. Justifier que ® : f — f'— f est un endomorphisme de E. Donner sa matrice dans la
base B.

c. Démontrer que ® est un automorphisme.
Quels éléments f de E vérifient [/ — f = cos?

a. Par définition, comme les fonctions cos et sin sont de classe C* alors E = Vect (cos, sin)
est un sous-espace vectoriel de C*°(R), donc un espace vectoriel. De plus la famille
B = (cos, sin) est génératrice de E.

Démontrons qu’elle est libre. Soit o et § deux scalaires tels que acos+fSsin = Og.
Alors :
vVt e R acost + fsint = Og

En particulier pour ¢ = 0 on obtient @« = 0 et pour ¢ = % on obtient 8 = 0. On a

démontré : ’
V(a,B) €R*  acos+fsin=0 = a=p=0
La famille B est donc libre.
Comme elle est génératrice de E alors c’est une base de E.
On peut ajouter que E est de dimension 2.
b. L’application ® est définie pour toute fonction f dérivable, donc elle est bien définie
sur F.

Elle est combinaison linéaire des applications f — f’ et f +— f qui sont linéaires (ce
sont respectivement la dérivation et 'identité) donc elle est linéaire.

Soit f une fonction de E. Comme E = Vect (cos, sin) alors il existe deux scalaires « et
B tels que f = acos+sin. En conséquence :

f'— f = —asin+cos —acos —Bsin = (—a + ) cos —(a + 3) sin

Comme E = Vect (cos, sin) alors cette fonction appartient a E.
On a donc montré que 'espace vectoriel E est stable par application f +— f' — f :

VfieFE f'—fekE

Ceci justifie que ® est a valeurs dans E, donc ® est une application linéaire de £ dans
E, donc un endomorphisme de FE.

On a vu que :
®(cos) = —sin — cos ®(sin) = cos — sin

La matrice de ® dans la base B = (cos, sin) de E est donc :

A= Mp(®) = (:1 _i)
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c. Le déterminant de A est det A = 2, il est non-nul donc f est un automorphisme.

1 /-1 -1
-1 _
=305

L’élément cos de E a pour coordonnées (1,0) dans la base B. On calcule :
4! 1y _1/-1-1 1y (-1 /2
0 2 1 -1)\0 1/2

1
®*(cos) = §(sin — cos)

La matrice de f~! est :

Ceci montre que :

Il s’agit d’une solution particuliere de ’équation différentielle :

y —y = cost
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Soit £ = C*(R) et ¢ 'application linéaire définie par :

a.

p: B — FE
[ 1" +9f

Déterminer le noyau de ¢ et donner sa dimension.

Soit F' le sous-espace vectoriel de E engendré par la famille B = (cos, cos?).

b.

f.

Démontrer que B est une base de F.

c. Démontrer que F' est stable par .
d.

€.

Soit ¢ : F' — F' la restriction de ¢ a F. Donner la matrice ¥ de v dans la base B.
Donner une base du noyau de ¥ et en déduire une base de celui de 1.

Démontrer que kery C ker ¢. En déduire la formule donnant cos 3z en fonction de
COS .

a.

Le noyau de ¢ est ’ensemble des solutions de I’équation différentielle homogene :
Y +9y =0

[’équation caractéristique associée est A2 +9 = 0, ses solutions sont +3i, donc les
solutions de I’équation différentielle sont :

Yo(t) = avcos(3t) + B sin(3t) avec (o, B) € R?
Il s’agit des combinaisons linéaires des fonctions :
Y1 : t — cos(3t) Yo : t > sin(3t)

Donc le noyau de ¢ est :  ker ¢ = Vect (y1, y2)
Montrons que la famille (y;,y2) est libre.
Soit a et 5 deux scalaires tels que ay; + Sy2 = Og. Alors :

Vie R  acos(3t)+ fsin(3t) = Og

™

En particulier pour ¢ = 0 on obtient &« = 0 et pour t = 5 on obtient # = 0. On a
démontré :
Y(a, B) € R? a1+ Py =0 = a=0=0
La famille (yi,y2) est donc libre.
Comme elle est génératrice de ker ¢ alors c’est une base de ker ¢.
Ainsi ker ¢ est de dimension 2.

. Soit @ et B deux scalaires tels que o cos +/ cos® = 0. Alors :

vVt e R acost+ Beos®t = Og

Pour ¢ = 0 on obtient a+ 3 = 0 et pour ¢ = % on obtient %OH—%B =0, soit 4a+ 5 =0":

a+ =0
a+ 45 =0
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L’unique solution de ce systeme est («, 3) = (0,0). Ainsi :
Y(a, B) € R? acos+fcos’ =0 = a=p5=0

La famille B = (cos, cos®) est donc libre.

Elle est génératrice de F' car F' = Vect (cos, cos®) donc c’est une base de F, et ainsi F
est de dimension 2.

c. On calcule :
¢(cos) = cos” +9 cos = — cos +9 cos = 8 cos

Pour la fonction cos®, on commence par :

(cos®) = —3sin cos puis (cos®)’= —3(cos® —2sin? cos)
= —3cos® +6(1 — cos?) cos
= 6 cos —9 cos®
On en déduit :
¢(cos?) = (cos®)” + 9cos® = 6cos

Ainsi ¢(cos) et p(cos?) sont combinaisons linéaires des vecteurs de B, donc ils appar-
tiennent a F' = Vect (B).

L’image par ¢ des vecteurs de B est incluse dans F. Comme ¢ est linéaire (par compo-
sition et combinaison linéaire, car la dérivation et 'identité sont linéaires), alors I'image
par ¢ de toute combinaison linéaire des vecteurs de B appartient a F'.

Plus précisément, si f est élément de F' alors il existe un couple de scalaires (a, 5) tel
que f = acos+/3cos®. Par linéarité de ¢ :

p(f) = ap(cos) + Bp(cos’)

Or ¢(cos) et p(cos?) appartiennent & F, qui est un sous-espace vectoriel, donc ¢(f)
appartient a F'.

On a justifié que :
VfeF o(f) e F

Ceci signifie que F est stable par .

d. Comme 9 est la restriction de ¢ a F' alors :

vier  o(f)=e(f)

On déduit donc des calculs de la question précédente :
Y(cos) = 8 cos et Y(cos®) = 6cos

La matrice de ¢ dans la base B = (cos, cos®) est donc :

(3
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()6

= =—-

e. On calcule le noyau de ¥ :

V(z,y) eER® U (Z) - <8>

On en déduit :

ker ¥ = { (—iy,y) ‘ y € ]R} = Vect ((—i, 1)) = Vect ((3,—4))

Comme V¥ est la matrice de 1 dans la base B, alors le noyau de 1 est engendré par le
vecteur dont les coordonnées sont (3, —4) dans la base B = (cos, cos?) :

ker ¢ = Vect (3 cos —4 Cos3)

f. Par définition :
keryy ={f e F | ¢(f) =0}
Comme 1 est la restriction de ¢ a F':

vielr  o(f)=e(f)

On en déduit :

kerip ={f e F| o(f) =0}
Comme F C E :

kert) C{f € E| o(f) =0}
Par définition :

kero ={f e E| ¢(f) =0}

Ceci justifie I'inclusion ker ¢ C ker ¢. On a vu dans la question précédente que :
3 cos —4 cos® € ker)

On en déduit que cette fonction appartient au noyau de . Or on a démontré dans la
premiere question que ce noyau est engendré par les fonctions y; et y, définies par :

VteR y1(t) = cos(3t) Yo (t) = sin(3t)
Il existe donc deux scalaires a et [ tels que :
Vr € R 3cost—4cos’t = acos(3t) + [Bsin(3t)

En spécialisant en ¢ = § on montre que 3 = 0.
En spécialisant en £ = 0 on obtient a = —1.
Ceci prouve la formule :

VteR cos(3t) = 4cos®t — 3cost
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Soit n € N*. Le but de cet exercice est de déterminer 'ensemble des matrices
A e M,(R) telles que A*AA =1,.

a. Démontrer que pour tout matrice M € M, (R) :
tr(‘\MM)>0 et (tr("MM)=0 < M =0,)

Soit A € M,,(R) vérifiant A*AA =1,.
b. Démontrer que A est inversible et symétrique.

c. Soit a = tr A et b = tr A2. Justifier que les matrices (A —1,,)?, (A% —1,)? et (A% — A)?
sont symétriques et exprimer leurs traces en fonction de a, b, n.

d. En utilisant la question (a) démontrer que a = b = n. En déduire que A = I,,.

a. Notons M = (aij)1<ij<n-

Le coefficient (i, k) de “M M est alors Zaﬂa]k Donc tr(*MM) = ZZaﬂ
7j=1 i=15=1
Cette trace est positive, elle est nulle si et seulement si tous les a;; sont nuls.

b. Comme A est carrée et (A*A)A = I, alors A est inversible d’inverse A'A.
De plus {(A'A) = A'A, donc A~! est symétrique, puis A est symétrique.
c. Comme f(A?%) = 'A'A = A% alors A? est symétrique.
Comme 'A = A alors 1'égalité A*AA = I, donne A® = I,,, puis on développe :

(A—1,)? =A*—2A+1, (A*—1,)’=A-2A*+1, (A?—A)P?=A-2I,+ A

Une combinaison linéaire de matrices symétriques est symétrique, donc ces trois ma-
trices sont symétriques.

Par linéarité de la trace :
tr(A—1,)>=b—2a+n tr(A> —I,)* =a—2b+n tr(A? — A)? =a—2n+b

On obtient b —2a +n, a —2b+n et a — 2n + b.

d. Commes les trois matrices (A — I,,)?, (A? — I,,)? et (A% — A)? sont symétriques alors
leurs traces sont positives. Or la somme de ces trois traces est nulle, donc elles sont
toutes les trois nulles.

La question (a) montre que si une matrice M est symétrique alors :
tr(M?) =0 — M =0,

On en déduit que A = I,,, car A — I,, est symétrique et tr((A — I,,)?) = 0.
Finalement la seule matrice vérifiant A'AA = I,, est la matrice identité.
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