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Genel notasyonlar

O Vektor — i-inci elemanm z; € R olmak tlizere n elemanh bir vektor, x € R™:
2
e R"™

T

0 Matris — A; ; € R i-inci satir ve j-inci siitundaki elemanlar1 olmak iizere m satirli ve n
stitunlu bir matris, A € R™*X";
Ap Ain
A= e RM™X"
A%ul A;Ln

Dipnot: Yukarida tanvmlanan x vektori nx 1 tipinde bir matris olarak ele alinabilir ve genellikle
stitun vektori olarak adlandurilur.

0 Birim matris — Birim matris, kosegeni birlerden ve diger tiim elemanlar: sifirlardan olusan
karesel matris, I € R"X™:

1 0 0
1= 0
S 0
0 -~ 0 1

Dipnot: Her A € R"*"™ matrisi igin A X [ =1 x A=A egitligi saglanar.

0 Kosegen matris — Bir kosegen matris, kogegenindeki elemanlar: sifirdan farkli diger tiim
elemanlar sifir olan karesel matris, D € R"*X":

di 0 - 0
p=| 0

. oo

0 - 0 dn

Dipnot: D matrisi diag(d,...,dn) olarak da gosterilir.

Matris iglemleri
0 Vektor-vektor — Iki gesit vektor-vektor carpimi vardir.

o i¢ carpim: z,y € R” icin:

n

Ty = Z-’Eiyi eR

i=1

o dis carpim: z € R™, y € R" i¢in:

T1Y1
xyT': < . ) c mexn
TmY1

0 Matris-vektor — A € R™*"™ matrisi ve x € R™ vektérinin ¢arpimlart R™ boyutunda bir
vektordir:

T1Yn

TmYn

T
anlm n
Ax = : = E ac,iz; € R™
T i
arﬂnx i=1

urada a’ . A’nin vektor satirlar1 ve a. ; A’'nin vektor siitunlar: ve x; x vektoriiniin eleman-
burada al, A’ ktor satirl g A ktor siitunl kt 1

8
laridir.

0 Matris-matris — A € R™*" matrisi ve B € R™*P matrisinin ¢arpimlar1 R®*P boyutunda
bir matristir:

T T

ar,1b071 T ar,1bc,p n

T nx
AB = = E ac,ib'r,i e R"*P

T T i—

ar,mbcyl ar,mbcap i=1

burada afi, b?:i sirasiyla A ve B’nin vektor satirlar: ve ac j,be ; sirasiyla A ve B’nin vektér
) )
stitunlaridir.

0 Devrik (Transpoze) — Bir A € R™*"™ matrisinin devrigi, satir ve stitunlarin yer degigtirmesi
ile elde edilir, ve AT ile gosterilir:

Vi, g, AT = A,

Dipnot: Her A,B icin (AB)T = BT AT vardar.

O Ters — Tersinir bir A karesel matrisinin tersi, agsagidaki kosulu saglayan matristir, ve A~ ile
gosterilir:

[AA-l—ala=1

Dipnot: Her karesel matris tersinir degildir. Ayrica, Her tersinir A,B matrisi icin (AB)™! =
B=1A-1 dir.

iz — Bir A karesel matrisinin izi, kdgsegenindeki elemanlarinin toplamdir, ve tr(A) ile gosterilir:
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Dipnot: A,B matrisleri icin tr(AT) = tr(A) ve tr(AB) = tr(BA) vardr.

0 Determinant — A € R"*™ matrisinin determinanti, A\i,\j gOsterimi ¢-inci satirsiz ve j-inci
stitunsuz sekilde A matrisi olmak tizere 6zyinelemeli olarak asagidaki gibi ifade edilir, ve |A| ya
da det(A) ile gosterilir:

n
det(A) = A = Y (~1)7FT 455]A\; |

Jj=1

Dipnot: A tersinirdir ancak ve ancak |A| # 0. Ayrica, |AB| = |A||B]| ve |AT| = |A|.

Matris ozellikleri

O Simetrik ayrigsim — Verilen bir A matrisi simetrik ve ters simetrik parcalarinin cinsinden
agsagidaki gibi ifade edilebilir:

A4 AT A— AT
A= +2 2

—— ——

Simetrik Ters simetrik

O Norm — V vektdr uzay: ve her z,y € V icin asagidaki 6zellikleri saglayan N : V' — [0, 4 oo
fonksiyonu bir normdur:

« N(z+y) <N(z)+N(y)
o Bir a sabiti i¢in N(az) = |a|N(z)
e N(z)=0isexz =0

z € V igin en yaygin sekilde kullanilan normlar asagidaki tabloda verilmektedir.

Norm Notation Definition Use case
n
Manhattan, L1 [lz]|1 Z A LASSO regularization
i=1
Euclidean, L? [|z]]2 Ridge regularization
1
n P
p-norm, LP EAIS E = Holder inequality
i=1
Infinity, L>° [|z|] oo max |z;] Uniform convergence
T

O Dogrusal bagimlilik — Bir vektor kiimesinden bir vektor diger vektorlerin dogrusal birlegimi
(kombinasyonu) cinsinden yazilabiliyorsa bu vektor kiimesine dogrusal bagiml denir.

Dipnot: Eger bu sekilde yazilabilen herhangi bir vektér yoksa bu vektidrlere dogrusal bagimsiz
denir.

0 Matris ranki — Verilen bir A matrisinin ranki, rank(A), bu matrisinin siitunlar tarafin-
dan tretilen vektor uzayinin boyutudur. Bu ifade A matrisinin dogrusal bagimsiz stitunlarinin
maksimum sayisina denktir.

0 Pozitif yari-tanimli matris — Asagidaki kosulu saglayan bir A € R"X™ matrisi pozitif
yari-tanimhdir ve A > 0 ile gosterilir:

and ‘VJZG]R”, 2T Az >0

Dipnot: Benzer olarak, pozitif yari-tanimle bir A matrisi sifirdan farkls her x vektori igin
T Az > 0 kosulunu saghyorsa A matrisine pozitif tanwml denir ve A = 0 ile gésterilir.

0 Ozdeger, 6zvektor — Verilen bir A € R™X™ i¢in asagidaki gibi bir z € R™\{0} vektorii var
ise buna 6zvektor, A sayisina da A matrisinin 6z degeri denir.

O Spektral teorem — A € R"*™ olsun. Eger A simetrik ise, A matrisi gergel ortogonal
U € R™* ™ matrisi ile kdgegenlestirilebilir. A = diag(A1,...,An) olmak iizere:

JA kégegen, A =UAUT ‘

0 Tekil-deger ayrisimi — m X n tipindeki bir A matrisi i¢in tekil-deger ayrigimi; m X m tipinde
bir iiniter U, m X n tipinde bir kogegen 3 ve n X n tipinde bir {initer V' matrislerinin varligini

garanti eden bir parcalama teknigidir.
A=UusvT

Matris kalkiiliisii

O Gradyan — f : R™*" — R bir fonksiyon ve A € R™*"™ bir matris olsun. f nin A ya gore
gradyani m X n tipinde bir matristir, ve V 4 f(A) ile gosterilir:

(wﬂA))m - ‘Z,’ZA)

Dipnot: [ fonksiyonunun gradyani yalnizca f skaler dondiren bir fonksiyon ise tanimlidar.

0 Hessian — f : R™ — R bir fonksiyon ve € R™ bir vektor olsun. f fonksiyonun x vektoriine
gore Hessian’t n X n tipinde bir simetrik matristir, ve V2 f(x) ile gosterilir:

(virm), = s ;j)

Dipnot: [ fonksiyonunun Hessian yalnizca f skaler dondiren bir fonksiyon ise tanimlidar.

0 Gradyan iglemleri — A,B,C matrisleri i¢in agagidaki iglemlerin akilda bulunmasinda fayda
vardir:

| Vaur(aB) = B"| [ Vars(4) = (Vaf(4)" |

| Vatr(ABATC) = CAB+0TABT | | ValA| = |A(4™)" |
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