Jransformasi Linier danMatriks

Tujuan:
1. MemahamidefinisiTransformasiLinierdariR" ke R"
danmatrikstransformasi.
2. Memahamiartigeometridaritransformasi linier.

Fungsi yang pernahdipelajari:

- f :R — Rfungsibernilai real, contoh: f(x) = 2x + sin x

f :R* — Rfungsi 2 variabel, contoh: f(x,y)=2(x + )

f :R" — R fungsi n variabel, contoh:
f(XL X0 X)) =aX +8,X, +...+a X,

f : R —> R*fungsibernilaivektor, contoh: f(t)=(2t + 1,t)

f :R* > R*fungsiduavariabelbernilaivektor, contoh:
f(x,y)=(cos X, sin y)

FungsidariR" ke R"™

Fungsi f :R" - R"adalahaturan yang mengaitkansetiap x, elemen
di daerahdefinisidi R", ke f(x),elemen di daerahhasil di R".
Fungsi di atasdisebutjuga: transformasidariR" ke R".

SistemPersamaan Linier (SPL)
dapatdipandangsuatutransformasilinier:
W, = F (X, Xy, X)) =8, X +8,X%, +...+8, X

(*)

wo=Tf(x,%,....x,)=a,X+a X +...+a_X

SPL di atasmerupakantransformasi linier T : R" - R" yaitu
T(X, Xy ey X0 ) = (W, Wy, .o, W)

W, = F (X, X000 X,) =8y X + 80X, +...+ 8, X



Contoh:
Diketahuli

T(xq,x2,x3) = (2Xx1 + X3,X2 — X3)
Hitunglah

(&) @enrl ()

Seperti yang sudahdiketahuibahwa SPL (*)
dapatdinyatakandalamperkalianmatriksvektor:

W= AX
dimanaVvvektor di R, ivektor di R", dan A matriksmxn.

Matriks A= |:aij ] disebutmatriks standarduntuktransformasi linier
T.

0
Misal X = x;e; + Xp€, + xg€5 + - + x,€,,, dengan e; = | 1
0
vektor kolom dari matriks identitas I,,.
T(X) = T(x,eq + x,€5 + x3€5 + -+ + x,€,,)
= T(xq1eq) + T(xye3) + T(x3ze3) + -+ T(x,€,)
= x1T(eq) + x,T(ey) + x3T(e3) + -+ + x,T(e,)
X1

X2
= (T(e)) T(ex) Tles) - T(en))| %3

Xn



dimana A=(T(e;) T(e,) T(e3) - T(e,)) matriks
representasinya.

Contoh:
Suatu transformasi linier T: R? — R3dimana T'(xq, X3, X3) =
(wq, Wy, ws). Jika diketahui T(1,1,0) = (—1,4,3),T(1,0,—-1) =
(1,5,1),7T(0,2,1) = (-5,0,1),
a. Tentukanmatriksrepresentasiuntuk T.
b.CarilahT(1,1,—1).

PenulisanNotasi:
T :R" — R"ditulissebagai T, (x) = Ax
Artigeometris:

s Tix)
A .

- 1] an ¥ N JERE b
(a) T maps points to points (h) T maps vectors to vectors

Artigeometrisdaritransformasi linier padaR® ke R?:
cos@ —sing

sind cosd J maka
T (0= cosg —sind (x| (xcosf-ysine
A sing coso Jly) | xsind+ycosd )

Yang merupakan rotasi dari R* melalui sudut 0.

Contoh: A=(



Ay (), 1)

Beberapa contoh transformasi linier: Lihat H. Anton (h.283-286)
Transformasinol: T(x)=0

Transformasiidentitas: T(x) = x

KomposisidariTransformasi Linier:

MisalT,:R™ - R™danT, :R"” —» R™
komposisidariduatransformasiT, e T,yaituT : R™ — R™ adajikam1 =
n2danmempunyaimatriks standardberukuranm? x nlyaitu

[Te][Ta].

Balikan(Invers)dariTransformasi Linier:
T™:R" - R"adalahtransformasibalikan (invers) dariT :R" — R"

jika(ToT)(X)=Xatau| T |[T]=1.



