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� Vektör Uzayları (Vector Spaces)





� Dik koordinat sisteminde (𝒙𝟏, 𝒙𝟐, 𝒙𝟑) vektörünün yazımı;



� Alt vektör uzayı (Subvector spaces):



� Örnek:



� Çözüm:





� Vektörlerin doğrusal (lineer) birleşimi:

Örnek:
Çözüm:



Örnek:

Çözüm:



� UYARI !!!



� Vektör uzayının üreteci:



� Vektörlerin doğrusal bağımlı veya bağımsızlığı ( linear dependent-linear independence ):



UYARI !!!

� 𝑅'	‘ de alınan n tane vektörün bileşenlerinin alt alta yazılmasıyla elde 
edilen n boyutlu determinantın değeri sıfır ise vektörler lineer bağımlı, 
sıfırdan farklı ise lineer bağımsızdır. 

� Lineer bağımsız vektörler uzayı gerer iken lineer bağımlı vektörler uzayı 
germezler

� n boyutlu uzayda (n+1) tane vektör daima lineer bağımlıdır.



Örnek:

Çözüm:



Örnek:

Çözüm:



Örnek:

Çözüm:



� Vektör uzayının tabanı ve boyutu (vector base-vector size):



UYARI !!!

1) 𝑅'’de lineer bağımsız n tane vektör daima uzayı gerer. Bu nedenle 𝑅'	’de lineer 
bağımsız n tane vektörün kümesi bu uzayın bir tabanıdır.

2) Bir uzayın birden fazla tabanı olabilir ancak boyut kesinlikle tek bir reel sayıdır. 
boy(𝑅')=n dir.

3)Vektör sayısı boyut sayısından fazla ise vektörler lineer bağımlıdır.



� LİNEER DÖNÜŞÜMLER (LINEAR TRANSFORMATION)

Örnek:



Çözüm:



� LİNEER DÖNÜŞÜMLERİN MATRİS GÖSTERİMİ





UYARI !!!
𝑅'	 den 𝑅*	ye tanımlı f lineer dönüşümüne karşılık gelen matris 𝑚×𝑛 boyutundadır.

Örnek:

Çözüm:



1.Öteleme Dönüşümü:
f:𝑅. → 𝑅.	, f(x,y)=(x+a,y+b) lineer dönüşümüne öteleme denir. Yani (x,y) vektörünün (a,b) 

vektörü kadar ötelenmesidir. Öteleme dönüşümü uzunlukları, açıları ve alanları 
değiştirmez.

Örnek: (2,-7) vektörünün (1,3) vektörü kadar ötelenmesi sonucu oluşan vektörü yazın.
Çözüm: Tanıma göre ötelenmiş hali;

(2+1,-7+3)=(3,-4) dir.



Örnek:

Çözüm:

Örnek:

Çözüm:



2. Dönme Dönüşümü:

Dönme açısı 0 ≤ 𝛼 < 2𝜋 olan başlangıç 
noktası etrafındaki pozitif yöndeki bir 
dönmede B(x,y)noktasının görüntüsü A(X,Y) 
ise;







Örnek:

Çözüm:



Örnek:

Çözüm:



3. Simetri Dönüşümü:
a) X eksenine göre simetri;



b) Y eksenine göre simetri;



c) y=x doğrusuna göre simetri;



d) 𝑦 = −𝑥 doğrusuna göre simetri;



e) Orijine göre simetri (180< ve −180< lik dönmeler);



4. Homoteti Dönüşümü:



5.Benzerlik Dönüşümü:



Örnek:



Çözüm:





Örnek:

Çözüm:



Örnek:

Çözüm:
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