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Représentation matricielle 

Soit T: ℝ𝑛 → ℝ𝑚 une transformation linéaire. Alors il existe une unique 
matrice 𝐴, de dimension 𝑚 × 𝑛, telle que  
  

𝑇 𝒖 = 𝐴 ⋅ 𝒖. 

Théorème 



Preuve 



A  u

11 12 1 1

21 22 2 2

1 2

( ) ( ) ( )

( ) ( ) ( )

( ) ( ) ( )

n

n

m m mn n

A A A u

A A A u

A A A u

   
   
    
   
   
   

11 1 12 2 1

21 1 22 2 2

1 1 2 2

( ) ( ) ( )

( ) ( ) ( )

( ) ( ) ( )

n n

n n

m m mn n

A u A u A u

A u A u A u

A u A u A u

   
 

   
 
 

   

11 1 12 2 1

21 1 22 2 2

1 1 2 2

( ) ( ) ( )

( ) ( ) ( )

( ) ( ) ( )

n n

n n

m m mn n

A u A u A u

A u A u A u

A u A u A u

     
     
        
     
     
     

11 12 1

21 22 2

1 2

1 2

( ) ( ) ( )

( ) ( ) ( )

( ) ( ) ( )

n

n

n

m m mn

A A A

A A A
u u u

A A A

     
     
        
     
     
     

1 2 nu u u   1 2 na a a



Preuve 



Preuve 



Trouver la représentation matricielle de la transformation linéaire définie par  
  

𝑇 𝑥, 𝑦 = 𝑥 − 𝑦, 𝑥 + 𝑦 . 

  

Exemple 1 



Trouver la représentation matricielle de la transformation linéaire définie par  
  

𝑇 𝑥, 𝑦 = 2𝑥 + 𝑦, 𝑥 − 3𝑦, 4𝑥 − 7𝑦 . 

  

Exemple 2 



Trouver la transformation qui permet de faire une rotation d’un vecteur du 
plan de 90° autour de l’origine dans le sens inverse des aiguilles d’une montre.  

  

Exemple 3 



𝑇 𝑘𝒖 = 𝑘𝑇(𝒖) 
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𝑇 𝒖 + 𝒗 = 𝑇 𝒖 + 𝑇(𝒗) 



Trouver la transformation qui permet de faire une rotation d’un vecteur du 
plan de 90° autour de l’origine dans le sens inverse des aiguilles d’une montre.  

  

Exemple 3 

( )= 1,01e

( )= 0,12e

( ) ( )T = 0,11e

2( ) ( )T = -1,0e
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