Changement de base Matrices et applications linéaires
Problématique générale

On donne f € Z(E,F) et on note :
*A la matrice de f dans un couple de bases B et € *A’ la matrice de [ dans un autre couple de bases B’ et €’
* Objectif. Trouver une expression de A en fonction de A’.

1 Matrice de passage d’une base a une autre

» Cadre. #, #’ sont deux bases d'un K-espace vectoriel E de dimension finie.
Définition 1

On appelle matrice de passage de # a A’ la matrice :
» En pratique. Pgl est la matrice :

Exemple 1 — 4 est la base canonique de R? et &’ = (u1, u,) avec u; = (5,2) et u, = (2,1). Ecrire Pg‘?’ et Pg,.

Théoréme 1

Pg " est inversible et :

Exercice 1 — Démontrer le théoreme en traduisant 'inversibilité en terme de bijectivité.

Exercice 2 — Soient x; <x, <---<x,. Onnote Ly,...,L, les polyndmes de Lagrange associés a xy,...,x,. On
note P la matrice de passage de la base canonique de R,,_;[X] a la base (Ly,...,L,).
n

a) Montrer que pour tout j € [0,n—1]: x{Li =X/ b) En déduire 'expression de P~!.
i=1
2 Effet sur la matrice d’une application linéaire

o Cadre.* f € Z(E,F). *Bet P sontdeux basesde E. ¢ € et ¢’ sont deux bases de F.
Onnote: *A=Matyy(f)etA'=Matgy g (f). *P=P) etQ=Pf

Théoreme 2 ]

Exercice 3 — Démontrer cette formule en traduisant matriciellement 1’égalité :  f =Idpo f oldg.

3 Effet sur la matrice d’'un endomorphisme

* Cadre.* f € Z(E). * PBet B sontdeuxbasesde E. ¢ A=Matyf et A’=Matgf. *P= Pg’.
La formule du théoreme précédent s’écrit alors :

Théoréme 3 ]
Exemple 2 — Soit A = ; _—160)' On note f 'endomorphisme canoniquement associé a A.

1. Déterminer une base de F = Ker(f +1d) et une base de G = Ker(f + 21d)
2. Exprimer la matrice A’ de f dans la base &’ = (uy, u,) de ’exercice 1.
3. En déduire la valeur de A” pour tout n € IN.

4 Effet sur les coordonnées d’un vecteur

e Cadre. excE. ¢ ZBet A sontdeux basesdeE.
Onnote: * X la colonne des coordonnées de x dans % ¢ X’la colonne des coordonnées de x dans &4’ P = Pg?

Théoréeme 4 ]

Exercice 4 — Démontrer la formule du théoréme.

Exemple 3 — Soit v = (2, 3). Trouver les coordonnées du vecteur v dans la base &’ = (uy, u,).



