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Lineer Bağımsızlık

Tanım 13: V bir reel vektör uzayıve S = {α1, α2, .., αk} ⊂ V
olsun. c1, c2, ...., ck ∈ R olmak üzere

c1α1, , ..,+c2α2 + .....+ ckαk =
−→
0

iken

1 c1 = c2 = .... = ck = 0 olmasıhalinde S = {α1, α2, .., αk}
vektör cümlesi lineer bağımsızdır.

2 c1, c2, ...., ck ∈ R değerlerinden en az biri sıfırdan farklıise
S = {α1, α2, .., αk} vektör cümlesi lineer bağımlıdır.
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Örnek 21: R2 de −→e1 = (1, 0) ve −→e2 = (0, 1) vektörleri aralarında
lineer bağımsızdırlar, çünkü c1, c2 ∈ R için,

c1
−→e1 + c2−→e2 =

−→
0

ifadesinden

c1(1, 0) + c2(0, 1) = (0, 0)

(c1, 0) + (0, c2) = (0, 0)

(c1, c2) = (0, 0)

olacağından c1 = 0 ve c2 = 0 olmak zorundadır.
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Örnek 22: R2 de
−→
f1 = (1, 0),

−→
f2 = (0, 1) ve

−→
f3 = (3,−2)

vektörleri lineer bağımlımıdır?
c1, c2, c3 ∈ R için

c1
−→
f1 + c2

−→
f2 + c3

−→
f3 =

−→
0

ifadesinden

c1(1, 0) + c2(0, 1) + c3(3,−2) = (0, 0)

(c1 + 3c3, c2 − 2c3) = (0, 0)
olacağından c1 + 3c3 = 0 ve c2 − 2c3 = 0 olur. Bu ise λ ∈ R

olmak üzere c1 = −3λ, c2 = 2λ ve c3 = λ demektir. O halde bu
vektörler lineer bağımlıdırlar.
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Uyarı:
−→
0 vektörünü içine alan herbir vektör cümlesi lineer

bağımlıdır.
Teorem 7: V bir reel vektör uzayıve S = {α1, α2, .., αn} ⊂ V
olsun.

α1 = (α11, α12, ..., α1n) ,

α2 = (α21, α22, ..., α2n) ,
...

αn = (αn1, αn2, ..., αnn) ,

olmak üzere

1 det (α1, α2, .., αn) = 0⇔ S = {α1, α2, .., αk} vektör cümlesi
lineer bağımsızdır.

2 det (α1, α2, .., αn) 6= 0⇔ S = {α1, α2, .., αk} vektör cümlesi
lineer bağımlıdır.

Nejat Ekmekci, Yusuf Yaylıve İsmail Gök Mat 114 Lineer Cebir



Örnek 23: R3 de
−→
f1 = (1,−1, 2),

−→
f2 = (3, 1,−1) ve−→

f3 = (2,−2, 3) vektörleri lineer bağımlımıdır?

det

 1 3 2
−1 1 −2
2 −1 3

 = −7 6= 0
olduğundan

−→
f1 ,
−→
f2 ve

−→
f3 vektörleri lineer bağımsızdır.
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Örnek 24: R3 de
−→
f1 = (1,−1, 2),

−→
f2 = (3, 1,−1) ve−→

f3 = (−1,−3, 5) vektörleri lineer bağımlımıdır?

det

 1 3 2
−1 1 −2
−1 −3 5

 = 0
olduğundan

−→
f1 ,
−→
f2 ve

−→
f3 vektörleri lineer bağımlıdır.
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Örnek 25: R3 de
−→
f1 = (2,−1, 3),

−→
f2 = (3, k,−1) ve−→

f3 = (1, 3, 5) vektörleri lineer bağımlıvektörler ise k ∈ R değeri
nedir?

det

 2 3 1
−1 k 3
3 −1 5

 = 0
olmasıgerektiğinden 49+ 7k = 0 ve dolayısıyla k = −7 olur.
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Hatırlatma:
→
α ,
→
β ∈ V vektörleri eğer;

→
α = λ

→
β

ise
{
→
α ,
→
β

}
vektör çiftine lineer băgımlıdır (paraleldir) denir.

→
α ,
→
β ∈ V vektörleri eğer;

→
α 6= λ

→
b

ise
{
→
α ,
→
β

}
vektör çiftine lineer băgımsızdır (paralel değildir) denir.
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Örnek 27: R2
2 matris uzayında S̃ ={

A1 =
[
0 1
1 1

]
,A2 =

[
1 0
1 1

]
,A3 =

[
1 1
0 1

]
,A4 =

[
1 1
1 0

]}
cümlesi lineer bağımsızdır. Çünkü;
c1, c2, c3, c4 ∈ R için

c1A1 + c2A2 + c3A3 + c4A4 = 0

ifadesinden

c1

[
0 1
1 1

]
+ c2

[
1 0
1 1

]
+ c3

[
1 1
0 1

]
+ c4

[
1 1
1 0

]
=

[
0 0
0 0

]
[
c2 + c3 + c4 c1 + c3 + c4
c1 + c2 + c4 c1 + c2 + c3

]
=

[
0 0
0 0

]
olacağından denklem çözülürse c1 = 0, c2 = 0, c3 = 0, c4 = 0 olur.
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Tanım 14: V bir vektör uzayıve −→αi ∈ V olmak üzere bir

S = {α1, α2, .., αk} ⊂ V

altcümlesini alalım. ∀→α ∈ V için
→
α =

k
∑
i=1
ci
−→αi olacak şekilde

c1, c2, ..., ck ∈ R varsa S cümlesi V vektör uzayınıgeriyor denir ve

V = Span {α1, α2, .., αk} .

ile gösterilir.
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Örnek 28: R3 uzayında −→e1 = (1, 0, 0), −→e2 = (0, 1, 0) ve−→e3 = (0, 0, 1) vektörleri R3 reel vektör uzayınıgerer. Çünkü;

∀→α = (x , y , z) ∈ R3 için
→
α =

3
∑
i=1
ci
−→ei olacak şekilde

c1 = x , c2 = y , c3 = z ∈ R vardır. Yani;

→
α = (x , y , z) = (x , 0, 0) + (0, y , 0) + (0, 0, z)

= x(1, 0, 0) + y(0, 1, 0) + z(0, 0, 1)

= x−→e1 + y−→e2 + z−→e3

olur.
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Örnek 29: R3 uzayında
−→
f1 = (0, 1, 1),

−→
f2 = (1, 0, 1) ve−→

f3 = (1, 1, 0) vektörleri R3 reel vektör uzayınıgerer. Çünkü;

∀→α = (x , y , z) ∈ R3 için
→
α =

3
∑
i=1
ci
−→
fi olacak şekilde

c1 =
y + z − x

2
, c2 =

x + z − y
2

, c3 =
y + x − z

2
∈ R vardır.

Yani;

→
α = (x , y , z) = (x , 0, 0) + (0, y , 0) + (0, 0, z)

=
y + z − x

2
−→
f1 +

x + z − y
2

−→
f2 +

y + x − z
2

−→
f3

olur.
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