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1) Il est facile de donner une base de l’image de f en remarquant que :
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C’est pourquoi Im(f) admet pour base le vecteur v =
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2) f(v) = f
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Soit w ∈ Im(f) un vecteur quelconque de l’image de f .

On a w = α v pour un certain coefficient α ∈ R.

Donc f(w) = f(α v) = α f(v) = α · 0 = 0.

Cela signifie que n’importe quel vecteur w de l’image de f appartient au
noyau de f : Im(f) ⊂ Ker(f).

3) f(e1), f(e2), f(e3) ∈ Im(f) ⊂ Ker(f)
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La matrice A
2 de f ◦ f a ainsi des colonnes nulles : A2 =
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Noyau, Image & Inverse 5.4 : corrigé


