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Martins metod för att bestämma en linjär avbildnings matris.

L̊at f̄1, f̄2, . . . , f̄n utgöra en bas för vektorrumet Rn och l̊at ē1, ē2, . . . , ēn vara standardbasen
för Rn. L̊at A vara en linjär avbildning av Rn p̊a Rm. Antag att vi känner till bildvektorerna
Af̄1, Af̄2, . . . , Af̄n och vill bestämma avbildningens matris realtivt standardbasen. Teknologen
Martin Wennerstein upptäckte år 2003 följande metod för att bestämma denna matris, mitt under
en föreläsning i linjär algebra:

Placera vektorerna f̄1, f̄2, . . . , f̄n som rader i en matris med vektorerna Af̄1, Af̄2, . . . , Af̄n direkt
till höger: 

− f̄1 − − Af̄1 −
− f̄2 − − Af̄2 −

...
...

− f̄n − − Af̄n −

 .

Elementära radoperationer ändrar nu inte, pga linjariteten hos A, det faktum att i varje rad, ”till
höger om strecket” st̊ar bilden av vektorn till vänster om strecket. Till exempel har vi

− f̄1 − − Af̄1 −
− f̄2 − λf̄1 − − Af̄2 −Aλf̄1 −

...
...

− f̄n − − Af̄n −

 =


− f̄1 − − Af̄1 −
− f̄2 − λf̄1 − − A(f̄2 − λf̄1) −

...
...

− f̄n − − Af̄n −

 .

S̊a om vi med hjälp av elementära radoperationer fixar identitesmatrisen till vänster s̊a har vi
transponatet av avbildningens matris realtivt standardbasen till höger. Vi ger ett exempel:

Exempel A : R2 → R3 och A(1, 1) = (1, 2, 3) med A(1,−1) = (3, 2, 1) ger tabl̊an(
1 1 1 2 3
1 −1 3 2 1

)
∼

(
1 1 1 2 3
2 0 4 4 4

)
∼

(
1 1 1 2 3
1 0 2 2 2

)
∼

(
0 1 −1 0 1
1 0 2 2 2

)
∼

(
1 0 2 2 2
0 1 −1 0 1

)
S̊aledes A(1, 0) = (2, 2, 2) och A(0, 1) = (−1, 0, 1).

Avbildningens matris relativt standardbasen blir allts̊a 2 −1
2 0
2 1

 .


