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III. Espaces vectoriels

Nous savons donc ce qu’est un corps, et nous en avons une bonne brochette & disposition en cas
de besoin : non seulement Q, R et C, mais aussi les corps [F,, de p éléments, pour tout p premier.
Nous allons maintenant développer la théorie des espaces vectoriels sur un corps K, c’est-a-dire
des droites, plans, espaces, hyper-espaces construits sur K, ot I'on peut additionner les "vecteurs"
entre eux et les multiplier par des scalaires de K, tout comme vous 'avez fait pour les classes

d’équivalence de fleches dans le plan réel et 1'espace réel.

1 Définition et propriétés élémentaires

Soit K un corps. On note Ox le zéro, ’élément neutre additif, et 15 'unité, ’élément neutre
multiplicatif, de K. Ce corps est souvent appelé le corps de base des K-espaces vectoriels que nous

sommes sur le point de définir.

Définition 1.1. Un espace vectoriel sur K ou K-espace vectoriel est un groupe abélien (V,4s),

noté additivement, muni d'une action de K, c’est-a-dire une application K x V' — V notée mul-

tiplicativement (A, v) — Av, de sorte que : vv’ w (4 V &t. V/Uv, Y € K
a) >\'(/UJ‘V) = ()\'fb‘)-\/ (a.SSod,a\ﬁw'té c(.!_ ‘p‘&.c,\"‘mn)
b)()‘—l-/u«.)ov = )\v-|-/4,t\/ d- >\(V+W> = Av+Aw
c) /1K' v =V

On appelle vecteurs les éléments de V' et scalaires les éléments de K.



Espaces vectoriels Euler 3éme année

Voici quelques propriétés élémentaires, valides dans tous les espaces vectoriels.

Lemme 1.2. Soient \, \y,..., A\, € K et v,vy,...,v, € V. Alors :
CL) OK'U:OV:A'O\/;
b) (=A\)v ==v=A(~v);
o (0] (L) = (3]
i=1 j=1 i=1 j=1
Démonstration. 0 0 O
On écrit Ox = O + Ok et lut 1 i ce.pwis o serit Uy = Oyt Uy
a) On écrit O = Ox + Ox et on conc L& ﬁgmme a sec&n.q@me p&ajsee puis ow
b) On calcule par exemple (—\)v + Av £ (=X 4+ A)v £ 0k - v £ Oy, si bien que (—\)v = —\v.
c) Découle de la distributivité et se montre par récurrence sur m et sur n.

S nem=2 ()\,, + )\1_3 (V4+ V‘L) = )\4 (V.‘+ V,) t >\?. (V4+V‘L) = >\4V4+>‘4V1'|Q>\1V4+),_v2

Commencons par les exemples évidents.

Exemple 1.3. Tout ensemble contenant uniquement 1’élément nul d’'un corps K est un espace

vectoriel sur K. On parle de I'espace vectoriel nul. V - 2 0 g

Exemple 1.4. Le corps K lui-méme est toujours un espace vectoriel sur K. L’action est alors

simplement la multiplication de K.

Exemple 1.5. Si V et W sont deux K-espaces vectoriels, on munit V' x W de la structure
d’espace vectoriel produit. La somme est (v, w) 4+ (v, w") = (v +v',w + w') et Vaction est définie

par A(v,w) = (Av, Aw). Ainsi le plan réel R x R est un espace vectoriel. Les éléments sont

des Poares de wb reeds (a-, b) , qu\,‘ on Pu.d* rdediher s
Qes \rtc,LMs ( aL> ; C,\M.RA a' Lquﬁpontwus de “icﬁ\u
bowanb.m‘f “'ow\' Fol.\n“ (x i ‘g ) O PM“‘}- ()('FA . 8 r L:\ }

Exemple 1.6. Soit X un ensemble et F(X, K) I'ensemble de toutes les applications f : X — K.
On définit 'addition "point par point" en posant (c + ) (X) = P’(X) t '3(_)() ) VX (S X

et action en posant (>\ c > (x) = ) g(x) 3 YV Aek b Vx eX

On vérifie facilement qu’il s’agit d’un espace vectoriel sur K.

L' Slement wal et & Condvon nulle tq. PO = Op ,VreX
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X ' Q
(1 1)

Lorsque X = {z,y} est un ensemble de deux éléments, alors F(X, K) s’identifie & K x K

Espaces vectoriels

puisqu’une application f est complétement déterminée par la donnée de deux images f(z) et f(y).
En revanche, lorsque X est un ensemble infini, cet espace vectoriel devient trés grand !
Par exemple, lorsque X = N; les applications f : N — K sont toutes les suites dans K.
Lorsque X est encore plus grand, comme R, on obtient en particulier I’espace vectoriel F(R,R) de

toutes les fonctions réelles, continues ou non!

2 Les sous-espaces vectoriels

Tout comme les groupes contiennent des sous-groupes et les anneaux contiennent des sous-
anneaux, les espaces vectoriels contiennent des sous-espaces vectoriels. Tout juste aprés la défini-

tion, nous verrons un critére qui permet de les reconnaitre.

Définition 2.1. Soit V un K-espace vectoriel.
Un sous-ensemble non-vide W C V' est un sous-espace vectoriel de V si 'addition et ’action de V'

se restreignent & W et le munissent d’une structure de K-espace vectoriel.

Exemple 2.2. Considérons R? le R-espace vectoriel des triplets (a, b, c) de nombres réels.
Soit le sous-ensemble W = {(a,b,¢) |a+ b+ ¢ = 0}.

C’est un sous-espace vectoriel de R? car

(o, 0, 0) €W cox 0+00=0

Lo Somwme de duwr Hbmenks de W e»VAw‘u Y
(o;bc) + (o ; b';c') = (a+a ;b+b -,c+c') EW tr
(0\.1—4')«}(1” b')+(c.+c')$ oo+ b+ c)+(a'+L'+ ) = 0+0=0V

0S8 . + Lommnt.
. Tou vnul)rt'a\t. 3 un Blment de W role doauns W
(0,b,c) €6 W =D A(e,b,c) EW o
Xo.+ Nbx Ac = N(atbre) = &0 =
abelien car (IR%;+) | "esk.

0

=S (W .'+) est wn %rourre

Cet exemple indique qu’il y a en général peu d’éléments a vérifier pour voir si un sous-ensemble
est un sous-espace vectoriel.
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Proposition 2.3. Soit V' un K-espace vectoriel et W C V. Alors W est un sous-espace de V si
et seulement si

a) 0e W
b) x+y €W pour tous x,y € W ;
[c) Ax € W pour tous N € K et x € W.

S ———
Démonstmtw?[r.—ze\s trois conditions sont clairement nécessaires car W doit étre muni d’une somme

avec élément neutre et d’une actio [)ntrons qu’elles sont suffisantes.

WNED wr O EW o) /+=op£m\/tm nbewne

| eur V~e, )\ = "4-.
'(W P +) ol v obtlicn b) ek por L)\wr:fé\imw‘ ad ek
L rwerohivite o & Les Yibukivibe  sonb héakees VD, verse poue 4

-/1K'W=-W Vwé‘«/ Co WC_V

Exemple 2.4. Considérons I'espace vectoriel F(R,R) de toutes les fonctions réelles.

Alors les sous-ensembles suivants sont tous des sous-espaces vectoriels réels :

a) Les fonctions ‘exponwkrc“:u

b) Les fonctions fet ?)OﬂADW"b\""‘ﬂw

c¢) Les fonctions P)Q(OV\.OWV‘-&-\A)
)

d) Les fonctions MV‘O\L\'@ ) el.(_

Les opérations ensemblistes d’intersection et d’'union se comportent de maniére distincte par

rapport a la structure d’espace vectoriel.
Lemme 2.5. Toute intersection de sous-espaces vectoriels est un sous-espace vectoriel.

Démonstration. On veut montrer que les trois propriétés de la proposition sont vérifiées.
(i) Si 0 € W; pour une famille W; C V' de sous-espaces, alors 0 € (| W;.

(i) Si x,y € W, alors z,y € W; pour tout i. Comme tous les W; sont des sous-espaces
vectoriels, on a que x +y € W, pour tout i, donc z +y € (| W;.

(iii) Sizx e Wi et A € K = x € W; pour tout ¢ = Az € W; pour tout i = Az € (| W,.
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En revanche, la réunion de deux sous-espaces n’est pas un sous-espace en général.
Dans (F3)?, les sous-ensembles W; = {(0,0), (0,1)} et Wy = {(0,0),(1,0)} sont des sous-espaces,

mais pas la réunion puisque

(4-0) +(o-,4) = (4-,'1) 4W4uW7_ = 2(0'103;(4—)°); (0',4-)3

Il vaut mieux travailler avec la somme Wy + Wy = {ax +y |z € Wi,y € Wa}.
Si Wi N Wy = {0}, on dit que la somme W7 + W est directe et on note alors W,l & Ws.

c'esb le cos de |'exeungle G- dessus !

Lemme 2.6. Soit V un K-espace vectoriel.

La somme de sous-espaces vectoriels de V' est un sous-espace vectoriel de V.

3 Combinaisons linéaires

Vous avez déja apergu I'importance des combinaisons linéaires I’année passée lorsque vous avez

briévement parlé des bases de R? et R3. Nous travaillons ici avec un K-espace vectoriel V.

Définition 3.1. Soit S C V.

On note € S 3 l'intersection de tous les sous-espaces vectoriels de V' qui contiennent S.
On appelle S un systéme de générateurs de < S et on dit que S engendre € S>.
Lorsque S = {z}, on note aussi Kz =< {z} ».

Le sous-espace € S > est le plus petit sous-espace de V' qui contient S.

Explicitement, les éléments de < S > sont des combinaisons linéaires d’éléments de S.

Définition 3.2. Soit S C V. On dit que x € V est une combinaison linéaire d’éléments de S s’il

existe des scalaires \1,...,\, € K et des vecteurs x1,...,x, € S tels que = = \z1+ -+ A\, 2.

Proposition 3.3. Soit S C V.

Alors &€ S est I'ensemble de toutes les combinaisons linéaires d’éléments de S.

Démonstration. Appelons W 'ensemble de toutes les combinaisons linéaires d’éléments de S.

Ow A.o{\- montur ) 38S & W A4 YW C LSy
1 U b0 S esb wwe comb. U d' lmeads de S o g

'\'oth Mu.”rtr:lz A“Uwvc cow;'o-&w. A‘ é\{mm"s &t g ebi' hne colmlo-ll'h-

A imens de 3 = 43> W
2) St U wn BEV de V ¢1wL covttent S (A‘”“ SCUCDV)

Si Xq)— Xy E QcuU, olors por prop 2.3 C) A;X;éU d'rm'
2.3 b) Tl EVU = Waec U . Amsi W € {87
Amst W = L3>,
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Remarque 3.4. Soient Wi, W5 des sous-espaces de V. Alors Wi + Wy = < W7 U W, >

Définition 3.5. Soient z1,...,x, € V. On dit que ces vecteurs sont linéairement indépendants ou

libres si I'unique suite de scalaires A\, ..., A\, € K tels que
)\1£L’1++>\n$n20

est donnée par \y =--- =\, = 0.

Si ce n’est pas le cas, on dit qu’ils sont linéairement dépendants ou liés.

Aucun vecteur d’une suite libre ne peut étre nul, car, si ;7 =0,

Jk )(4 + 0\(2_-[- et OXn = OV

Tout ensemble contenant un unique élément non nul est forcément libre.

Par convention, ’ensemble vide est libre.

Exemple 3.6.
Dans C? les éléments x; = (1;7) et 2o = (1 +4;7 — 1) sont ‘Qbh-o‘iwcmﬂr\" WCV\'AA-\A}S

Cor (/1+'L)x,, - Xo (o o)

Les éléments y; = (1;4) et yo = (1;1) Son

?
. . — : =0 =>
&%44-/5"32 =0 => & +/A =0 ¢ SR ( /f3=0
AL+ A =0 | 4 2/ =0 ¢=> =

4 Bases PudA por .Su-bs“il‘ul—l'o“ de
v /bpaxO,omao(.-o.

. 4 N . , . .
Les meilleurs systémes de générateurs d’un espace vectoriel sont les plus petits.

Ceci nous conduit & définir ce qu’est une base d'un K-espace vectoriel V.

Définition 4.1. Une base de V est un sous-ensemble ordonné et libre B C V' qui engendre V.
Si V' admet une base finie, on dit que V' est de dimension finie.

On note (el, cee en) la base formée des vecteurs eq, ..., e, car 'ordre des éléments compte.

Exemple 4.2. Soit V = K. La base canonique de K™ est composée des n vecteurs
e1 = (1k; 0553 0k),e2 = (Ok; 1k Ogc, oo -5 0K), - s en = (05 0k k).

Ces vecteurs sont visiblement linéairement indépendants.

IIs engendrent K™ car (A1;...;A,) = Aeq + -+ + Apep.

Le lemme suivant explique comment enlever un vecteur "en trop" d’une famille liée.
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Lemme 4.3. de dépendance linéaire.
Si xq,..., T, sont linéairement dépendants et x1 # Oy, il existe 2 < j < m tel que

r; € <xy,...,xj—1 > et les vecteurs x1,...,Tj_1,%j11,...,Tm engendrent < Ty, ..., T, >.

Démonstration. Par dépendance linéaire, il existe une combinaison linéaire A\jx; + ... A,z = Oy
ou les \; ne sont pas tous nuls.
Puisque z; # Oy, il existe j > 2 tel que A\; # Ox. Choisissons le plus grand j qui vérifie cela.

En multipliant par I'inverse de A; et en isolant z;, nous obtenons

XX‘A = ‘“%\64)(4‘_);\3-6"7. = e *_8/'\_;1{6-1 (Aa-?/o)

ce qui conclut la preuve de la premiére assertion. Pour montrer la seconde, il suffit de remarquer que
toute combinaison linéaire pi1x1 + - - - + @y, peut aussi s’écrire, en remplagant x; par I'expression

ci-dessus,
- o Mg X,
(M,, L«) X, + (/uf %\:ﬁx“ “"*(/“H 241 Xiq 4./0.6“ XQM o 4 X,
A 5 A
]
Le lemme de dépendance linéaire permet d’extraire une base de chaque systéme de générateurs.

Théoréme 4.4. Soit xy,...,x,, un systeme de générateurs de V.

Alors il eziste des indices 1 < ky < -+ < k, < m tels que (xy,,...,xy,) forme une base de V.

Démonstration. Si les vecteurs sont linéairement indépendants, il n’y a rien a faire, ils forment
déja une base. Si x; = 0Oy, nous éliminons x; de la liste. Sinon, nous appliquons le Lemme de
dépendance linéaire et éliminons x; pour I'indice j décrit dans le lemme.

Nous continuons ensuite ce processus et nous arrétons lorsque les vecteurs restants sont libres. [

Exemple 4.5. Soient (1;2), (3;6), (4;7) et (5;9) des vecteurs de Q.

Ils sont linéairement dépendants puisque par exemple

?)(/]_-lz)-(?>56>: (0',05 = Oow e/.hwwc (3;63 .
R&Sh‘u«[— (4-,2) ) (q',?') o (5;6) - eus
(.A-,Z\-L(Q;?-).—(S;g):o = 6w '{*RAMM (S-,%>,
\3\ veshe (’1, 2.) e&- (l(, :‘)') tlwk. sont Jibves o done
fome e bose de B°
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Voyons maintenant que toute partie libre de V' peut étre complétée en une base.

Théoréme 4.6. de la base incompléte.

Soit V' un K-espace vectoriel de dimension finie, L = {xy,...,z} une famille de vecteurs linéai-
rement indépendants et S = {yi,...,Yym} un systéme de générateurs de V.

Alors 11 existe une base B de V telle que LC B C LUS.

Démonstration. Considérons les vecteurs q,..., Tk, Y1, --,Ym. C'est un systéme de générateurs.
On peut donc appliquer le théoréme précédent pour en extraire une base.

Puisque z1, ..., xy est libre, la méthode d’élimination laisse intacte les k premiers vecteurs. O]

Dans l'optique de définir la dimension d’'un espace vectoriel, nous terminons cette section en

montrant qu’'une famille libre ne peut pas avoir plus de vecteurs qu'un systéme de générateurs.

Proposition 4.7. Soit V' un espace vectoriel de dimension finie, L = {x1,...,x} une partie libre
et S ={y1,...,Ym} un systeme de générateurs. Alors k < m.
Démonstration.

S est un systéme de générateurs = Sy = {@1,y1,..., Ym} est Lice cax Xq= Z A 13;

Or @1 # 0 car o O-P‘ou"cu‘& o L qus et libre .

On applique donc le lemme 4.3 de dépendance linéaire qui climine i des 43 touk on
mambenanl wn Scb.s\-'cmc de %ev\(rm‘-wr < 2 qwk toukient X, .

OVl a\ow\:b o..\or& X, en ?,e PObll'fan A_,J,u SZ '&\’ own V'&i\'é\rt
‘(?‘ é,\kwdmo»t{om &' Uw ‘gb .
Oh rtl.‘)l\:t "Qlo?éraj’n'ov\ "22- Pols ‘:oux f\acer "ow \es Xi Aauu S&'Fi

Finalement, on obtient un systéme de générateurs de la forme {z1,...,%Z% Yayrs---+Ya,,_ ) qui
contient toujours W éléments. En effet, la méthode du lemme laisse intact les premiers vecteurs
de la famille 8’ils sont linéairement indépendants. et pour chaque vecteurs x; ajouté, on a éliminé

exactement un vecteurs y;. On a donc bien enlevé k vecteurs de S, si bien que k < m.
O



