T.D. 13 : Applications linéaires = CORRECTION

1. Les applications suivantes sont-elles des appitsitiinéaires ? Si oui, en donner la
matrice dans les bases canoniques, puis détertiimage et le noyau.

) fIiRP—=R® [fi(X;y;2)=(X;x+y; 2X— ).

2 0 O
mat(f)=| 1 1 0|; Kerf ={0}: Im(f,) = B*.
2 0 -3

i) f2: RP—=R? [ fa(X;y) = X+Y;X=Yy;Xy).
f, n'est pas linéairefy(1 ; 0) +f,(0 ; 1) = (1 ; 1).

i) f3: R*—=R? [ fa3(X;y;2=(X+Y;2).
110
mat( f,) :(0 0 J ; Ker(fs) = Vect{(1 ; -1 ;0)} ; Imfs) = R>.

V) fa: R,[X] = R,[X] / fa(P)=P(0) X+ P(1) X + P(2) X
100

mat(f,)=| 1 1 1f;Ker(fs) ={0}; Im(fy) = R,[X].
12 4

V) fs1 Ry[X]=R,[X] / fs(P) = P(0) X+ P()X + P(2) X
1 000

mat(f)=| 1 1 1 1 ;Ker(fs) = Vect{2X — 3X + X%} ; Im(fs) = R, [X].

1 2 48

2. Pour chacune des matrices ci-dessous, explic#igplication linéaire canoniquement

associée, puis en déterminer I'image et le noyau.

1 -2 4
)M, =|-1 -2 0|; f1:R°—=R® / fi(Xx;y;2)=(x—2y+4z;-x=2;0).
0O 0 O

Ker(f;) = Vect{(-2 ; 1 ; 1)} ; Imf,) = Vect{(1;-1;0);(1;0; 0)}.

1 -2 4
ii) Mzz(_l P O]; for R®E—=R? [ fo(X;y;2)=(X—2y+ 4z -x—2).

Ker(fz) = Vect{(-2; 1; 1)} ; Imf2) = Vect{(1;-1);(1;0)}.

1 -1
i) My=[-2 =2|; 3 RP—=R® [ fz(X;y) = (X=y; -X—2; 4).
4 0

Ker(fs) = {0} ; Im(fs) = Vect{(1;-2;4);(1;2;0)}.
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