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Matrizenalgebra

all 'Tr aln
Matrix AeR™ ™A= : :

Am1 " Amn

X1
Vektor x€eER " x= [ : ] x; € R.
xn

Elementare Operationen

Operation Schreibweise Koordinaten Abbildung
Addition C=A+B Cij = Qg5 + bij RM*1 x RMXN — RMX1
Multiplikation

. C=aA Ci: = ad;; R x RM*n RMXn
mit Skalar * Y Y -
Transponieren c=AT Cij = aj; R™X™ — R™*™

. - - d d mxn mxn
Differentiation c=—A c=—a;; R™*™ — R

dt de Y

Vi = Z Ak Xk
A .
A

(Dyadisches Produkt)

Matrizenmultiplikation y=4aXx K R™™ x R® —» R™
p C = . B C _ Z a-kbk. RmXTL X ]RnXp N Rmxp
- i Jj
k

Inneres Produkt C=xy o= Z . R R
(Skalarprodukt) g
AuReres Produkt

A= xy a;j = X;yj R™ x R" — RMXn
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Rechenregeln

Addition: A+(B+C)=(A+B)+C
A+B=B+A
Multiplikation mit Skalar: a(A-B)=(adA)-B=A"(aB)

a(A+B) =aA+ aB

(a +B)A=aA+ pA
Transposition: AaAnt=4

(A+B)"=A" + BT

(aA)T = aA”

(A-B)T =BT - AT

. _ d d d

Differentiation: G A+B)=—A+—B

2(4-B)=(5A) B+A-(=B)
Matrizenmultiplikation: A-(B+C)=A-B+A-C
(B-€)=(A-B)-C
B+ B-A im Allgemeinen
y=y-x
x>0 Vx, xx=0ex=0
-y =0 & x,y orthogonal

Skalarprodukt:

2 ® ® n N

Spezielle quadratische Matrizen

0
Linksdreiecksmatrix, untere Dreiecksmatrix L=
(lower triangular L)
Rechtsdreiecksmatrix, obere Dreiecksmatrix R =
(upper triangular R) 0
(obere) Hessenberg—Matrix H=
0
1 0
Einheitsmatrix E =
[ 0 1
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Diagonalmatrix

, D' = diag{--} fiir d; # 0

i

al] [ da;
an dnc_ln

A-D=]a,..a,]'D=]da, ..d,a,]

Permutationsmatrix
[ 1
1
. . 0 1 r
[ [Z] 1
[@r] |as|
P,,-A=P, | :]|=]:| P,= .
o] [ : : ;
. . 1
1
T S
AP=].a,..a..] Ps=].a..a,..]
PL. =P, symmetrisch
P;l = P, orthogonal
> P2, =E involutorisch
Allgemein: P = [e, ...es ] mit

e; Einsvektoren
(s1, .-, Sp): Permutation von (1, ...,n)

Inverse Matrix A~?! AT A=A-A"'=E
(A-B)"1=B1-4"1!

Symmetrische Matrix A=AT

Schiefsymmetrische Matrix A=-AT

Positiv definite Matrix x-A-x>0 Vx+#0

Orthogonale Matrix (A-AT = E) At =AT

Involutorische Matrix A’ =E

Diagonaldominante Matrix lail > Xjui|aij| Vi



