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Vv Le lien avec les matrices.
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Mais habituellement, on se contente de présenter
des fonctions «intéressantes».
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Ok, mais qu’est-ce qu’on veut préserver?

Eh bien, essentiellement tout ce qu’on a sous la main...
soit la somme et la multiplication par un scalaire!

En d’autres termes on veut que 'image de la somme
soit la somme des images

et que 'image d'une multiplication par un scalaire
soit la multiplication par un scalaire de I'image.
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Pour les prochains cours, on va donc s’attarder sur les transtormations
o, 2
linéaires de R*dans R

Et pour mettre I’emphase sur le fait qu’on travaille avec
des transformations linéaires, on va utiliser la lettre I au lieu
de la lettre f.
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Une fonction f : R — R est modélisée par un sous-
ensemble de R?.

Donc, une fonction f : R? — R? par extension,
devrait étre un sous-ensemble de R*!?!

Ouin... je ne sais pas pour vous, mais moi, R?, je ne
le vois pas!
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On peut aussi modéliser des fonctions f : R® — R”

avec des champs de vecteurs.
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— (4, b) + y(e, d) = (wa,ab) + (ye, yd)
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Hum... ¢a ressemble a quelque chose ca!

u=(z,y) T =(ab T =(cd

T(u) = (xa + yc, zb + yd)

(w y)(i 2) :(anryc xb+yd) Lignes

a ¢C X [ ax +cy
b d Y o bx + dy COIOHH@S

On peut modéliser les transtormations linéaires avec les matrices!
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Il y a donc une bijection entre les transtormations linéaires
de R?dans R?et les matrices 2 x 2.

En fait, selon mou, la raison principale d’étudier les matrices,
est pour mieux comprendre les transtformations linéaires.
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Les preuves sont laissées en exercices.

1) Les transtormations linéaires préservent le vecteur nul.
T0)=0
2) Les transtormations linéaires préservent le parallélisme.
|| v = T(4) || T(v)

3) Les transtormations linéaires préservent les relations athnes
entre les points et les vecteurs.

—

i =AB = T(4) = T(A)T(B)>
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S1 A, B,C sont colinéaires,

alors T(A),T(B),T(C) le sont aussi.

D) Les transtormations linéaires transtorment les droites en droites.

—

T =p+kd = T(Z) =T + kT(d)
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Faites les exercices suirvants

p. 251, #2 et 4.
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V' Les transformations linéaires.

Vv Le lien avec les matrices.






