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La dernière fois: la dimension

Théorème	12.2:		Soit	V	un	espace	vectoriel	engendré	par	un	système	
générateur	fini.	Chaque	base	de	V	a	le	même	nombre	d’éléments,	appelé	la	
dimension	de	V.

On	a	seulement	montré	que	si	il	y	a	deux	bases,	elles	ont	le	même	nombre	
d’éléments.	

Mais	on	n’a	pas	montré	que	une	base	toujours	existe	(sauf	quand	V	conIent	
que	le	vecteur	0).
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Existence d’une base

Théorème	13.1:		Soit	V	un	espace	vectoriel	engendré	par	un	système	
générateur	fini,	V	≠	{0}.	Alors,	V	a	une	base.
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Démonstration

Comme	toujours,	dans	plusieurs	étapes…	

Soit	G	un	système	générateur	fini	de	V	et	B	un	sous-ensemble	libre	de	G	avec	le	
nombre	maximum	d’éléments.
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On	pose	B	=	{b1,	b2,	…,	bn}.
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Démonstration

Deuxième	étape:																,	ca	veut	dire,	les	éléments	de	G	sont	des	combinaisons	
linéaire	des	ceux-ci	de	B.											
Soit	c	un	élément	de	G.		
(a) Si											,	donc		

G ✓ hBi

c 2 B c 2 hBi
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Troisième	étape:																					hGi ✓ hBi

Chaque	élément	de	G	est	une	combinaison	linéaire	d’éléments	de	B,	grace	à	la	
deuxième	étape.
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Troisième	étape:																					hGi ✓ hBi

Chaque	élément	de	G	est	une	combinaison	linéaire	d’éléments	de	B,	grace	à	la	
deuxième	étape.

Chaque	élément	de							est	une	combinaison	linéaire	d’éléments	de	G,	par	
définiIon

hGi

Donc,	chaque	élément	de								est	une	combinaison	linéaire	d’éléments	de	B,	ca	
veut	dire,	

hGi
hGi ✓ hBi
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Les coordonnées

K	corps,		V	un	espace	vectoriel	sur	K,																												une	base	de	V.

ProposiIon	13.1:		Chaque	a	de	V	a	une	représentaIon	unique	comme	
combinaison	linéaire	d’éléments	de	la	base	B.	

B = {b1, . . . ,bn}
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= (c1 � d1)b1 + · · ·+ (cn � dn)bn
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Changement de base

B = {b1, . . . ,bn}Soit																													une	base	de	Kn.	
DéfiniIon	13.2:		La	matrice																																	dont	les	colonnes	sont	des	
vecteurs	de	la	base	B	est	appelée	la	matrice	de	changement	de	base	(de	B	à	la	
base	canonique).	

PB := (b1 | · · · | bn)
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Matrice de passage

DéfiniIon	13.2:		Soit	V	un	espace	vectoriel	de	dimension	n	sur	un	corps	K,	et	
soient	B	et	T	deux	bases	de	V.	Il	existe	une	matrice	inversible,	notée	par		
PB/T	,	et	appelé	la	matrice	de	passage	de	B	à	T,	telle	que	pour	chaque	v	de	V	on	
a	[v]T		=	PB/T	[v]B	.	

P�1
B!T
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La	matrice	résultante	à	droite	est	la	matrice	de	passage.	
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