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V. Annulateur

Soient F un sev de E et W un sev de E*.

Définition 9

Lesev FO:={p € E* | Vv € F,(v) = 0} de E* est appelé
annulateur de F.
Lesev WO :={v e E |Vp € W,p(v) =0} de E est appelé
annulateur de W.

Soient {vi,...,Vv,} une base de F et {¢1,...,pq} une base de W.

Proposition 10

FO:{@GE*|90(V1):Ov"'790(vp)20}
W ={veE|pi(v)=0,...,04(v) =0}
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V. Annulateur

Remarque 11

SiB=1{ei,...,e,} est une base de E, WP est le sev de E caractérisé par
le systeme linéaire

p1(er)xa + - + v1(en)xn =0

wqler)xs + -+ @qlen)xn =0

X1

en les coordonnées | : | dans la base B.

Xn
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V. Annulateur

Proposition 12

dim (F°) = dim(E) — dim(F)
dim (W?°) = dim (E*) — dim(W) = dim (E) — dim(W)
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V. Annulateur

dim (F°) = dim(E) — dim(F)
dim (W?°) = dim (E*) — dim(W) = dim (E) — dim(W)

Corollaire 13
(FOY° =F
(Wo)° = w
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V. Application transposée

Soient F un K-ev de dimension finie et f € L(E, F).

Définition 14

L'application linéaire

tf.F* — E*
" = @of

est appelée transposée de f.

Proposition 15

Soient g € L(E,F), h € L(F,G) (ot G est un K-ev), A\, u € K.
t(Idg) = Ide-

‘(A +ug)=XAF+ug

f(hof)="o'h

o f bijective = 'f bijective et ()" =t(f~1)
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V. Application transposée

Soient B une base de E et C une base de F.

Proposition 16

Matc*’g* (tf) = tMatB’c(f)

Dualité linéaire



Chapitre 2 : Espaces euclidiens




|. Introduction

Soit E un R-ev de dimension finie et soit (-, -) une application
ExE—R.
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Exemple 2

Soit n € N\ {0}. L'application

(;Vean :RT"XR" = R ; ((X1y---5Xn)s V1, -5 ¥n)) = Xay1 + -+ + XnVn
est un p.s. sur R", appelé produit scalaire canonique.

On étudie les R-ev de dimension finie munis d’un p.s., appelés
espaces euclidiens.
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