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Kapitel 1. Linjara ekvationssystem

Nedan presenteras ldsanvisningar for det forsta kapitlet i Anders Tengstrands bok,
Lingdr algebra med vektorgeometri.

Nar du laser i kursboken, kommer du kanske upptéicka att den ar upplagd pa ett
annorlunda satt, jAmfért med hur kursbockerna i matematik ser ut pa gymnasiet.
Tonvikten ligger hir betydligt mer pa teori. Resultat sammanfattas i satser och
bevisas i anslutning till detta. Ett bevis kan ses som ett slags férklarande argumen-
tation; i ett antal steg argumenterar man for att ett visst pastaende ar sant, genom
att fora ett logiskt resonemang och hénvisa till tidigare bevisade satser.

Vid en forsta genomlédsning behéver du inte ldgga ner energi pa att forsoka
forsta de olika bevisen. Det viktigaste dr att du forstar innebérden av motsvarande
satser. Aterviind dock giirna till bevisen i ett senare liige, nér du kéinner att du har
mer "kttt pa benen”.

Forsok att gora de rekommenderade Gvningar som finns angivna nedan. Det
finns svar till de flesta av 6vningarna i facit, langst bak i boken. Det &r dock viktigt
att du sjélv har kommit fram till ett svar, innan du tittar i facit. Om du koér du
fast sa ge inte upp, utan lat uppgiften ligga ett tag, for att atervinda till den vid
ett senare tillfalle.

De rekommenderade uppgifterna dr himtade fran Tengstrands bok, men det &r
lampligt att du ocksd rdknar uppgifter ur évningsboken (Albertson, Linedr algebra
med vektorgeometri, dvningsbok). Till vissa av 6vningsuppgifterna i Albertsons bok
finns det dessutom fullsténdiga 16sningar.

1 Linjara ekvationssystem

Du har tidigare sdkert stott pa linjdra ekvationssystem, men da férmodligen bara
med tva eller kanske tre variabler, och lika manga ekvationer. I detta kapitel skall
vi lara oss en 16sningsmetod fér hur man 16ser ekvationssystem som kan ha fler &n
tre obekanta respektive ekvationer.

1.1 Problemstéallning och terminologi

Lé&s igenom. Lér dig vad som menas att ett ekvationssystem ar underbestimt, over-
bestamt, homogent respektive inhomogent. Notera speciellt att homogena ekvations-
systemet alltid d&tminstone har en 16sning, ndmligen den triviala, dér alla ingadende
variabler &r lika med 0.



1.2 Successiv elimination

I detta avsnitt gés successiv elimination, dven kallat Gausselimination, igenom.
Detta &r en metod som man kan anvinda for att 16sa linjéra ekvationssystem.

Studera avsnittets exempel. Lagg marke till vilka olika typer av 16sningar som
kan uppsta; ett ekvationssystem kan ha

e entydig 16sning,
e ingen losning,
e odndligt manga 16sningar.

Denna egenskap hos linjara ekvationssystem sammanfattas i sats 1.1.

I det fall da ett system har oéndligt manga 16sningar, skall du lara dig hur du
anger losningen med hjalp av sa kallade parametrar, se t.ex. exempel 3 och 4. Det
kan vara en eller flera parametrar som ingar i en sddan framstéllning av en 16sning
till ett ekvationssystem.

1.3 Nagra allminna satser om linjira ekvationssystem

Detta avsnitt dr ganska teoretiskt till sin natur. Grav av den anledningen inte ner
dig for mycket i detaljerna. Avsnittet innehaller dock ett par satser om homogena
ekvationssystem, som ar varda att ldgga pa minnet, ndmligen sats 1.4 och sats 1.5.

1.4 Nagra tillampningar av successiv elimination

Lé&s igenom detta avsnitt, for att se nagra exempel pa hur kapitlets teori kan an-
vandas.

1.5 Approximativ beridkning av 16sningarna till linjara ekva-
tionssystem

Aven om vi i teorin kan 16sa stora ekvationssystem exakt, enbart med hjilp av "pen-
na och papper”, kan emellertid tidsatgangen gora det praktiskt omdjligt, speciellt
om man har att gora med manga ekvationer och obekanta. D& maste vi kunna l6sa
sadana system numeriskt med hjélp av en dator. Detta avsnitt innehaller en del
saker man bor tdnka pa, om man vill programmera en dator till att l6sa ekvations-
system. Las igenom avsnittet.

Rekommenderade 6vningsuppgifter

1,2,3,6,7,8,9, 10, 11, 12, 15.




