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Exercice 0.1 * Pas de titre
Dans Ie R-espace vectorie]l E = R? muni de sa base canonique e, on considére la famille
de vecteurs ¢ = (e1,€2,e3) donnés par 1 = (1,0,2), e2 = (0,1,1), e3 = (1,0,1). Posons F =
Vect (e1,e2) et G = Vect (e3).

1. Montrer que F et G sont supplémentaires dans E. Donner une base de E adaptée a la
supplémentarité de ces deux sous-espaces vectoriels.

2. Ecrire, dans la base e, la matrice de la projection p de E sur F parallélement a G.

3. En déduire les matrices, dans la base e de :

(a) la projection p’ de E sur G parallélement a F.
(b) la symétrie s par rapport a F' parallélement a G.

Solution :
1 0 1
1. On a Mat, () = 0 1 0 | et det A = —1. La famille ¢ est donc une base de E.
2 1 1
On en déduit que (e1,e2) forme une base de F' et que (e3) forme une base de G. Ces
deux sous-espaces sont de plus clairement supplémentaires et la base € est adaptée a cette
supplémentarité.
1 0 0
2. On a : Mat, (p) = 010 et, en utilisant les formules de changement de base
0 0 O
Mat,. (p) = P.—c Mat. (p) P.—,. avec P._,. = Mat, (¢) et P._,. = (Pe_>8)_1. Apreés calculs,
-1 -1 1
on trouve Mat, (p) = 0 1 0
=2 =1 2




2 1
3. (a) On sait que p+ p’ = idg. Donc Mat, (p') = I3 — Mat. (p)=| 0 0
2 1

(b) On sait aussi que s = 2p — idg. Donc Mat, (s) = 2Mat, (p) — I3 =

=1
0
=1
-3
0
—4

)
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