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Théorème 

Axes principaux (diagonalisation de matrices symétriques) 

Soit 𝐴 une matrice symétrique 𝑛 × 𝑛, alors 
   

1. elle possède 𝑛 valeurs propres réelles en comptant la multiplicité; 
  

2. la multiplicité de chaque valeur propre est égale à la dimension du         
sous-espace propre associé; 
  

3. deux vecteurs propres associés à des valeurs propres distinctes sont 
orthogonaux; 
  

4. la matrice 𝐴 est diagonalisable à l’aide d’une matrice orthogonale.   
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1. Trouver le polynôme caractéristique. 

2. Trouver les valeurs propres. 
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3. Trouver une base orthonormée de ℝ3 formée des vecteurs  
propres. 
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4. Construire la matrice 𝑃. 

5. Construire la matrice 𝐷. 
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• Théorème des axes principaux 

• Exemple avec étapes à suivre 

Résumé 
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