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Esercizio n.1

Basta scrivere due vettori indipendenti e ortogonali a (1,2,1), ad esem-
pio (1,0,—1) e (1,—1,1). Le equazioni parametriche del piano sono allora
(xz,y,2z) =1t(1,0,—1) + s(1,—1,1) e quella cartesiana é = + 2y + z = 0.

Esercizio n.2
Basta scrivere una matrice 3 x 3 con due colonne costituite dai vet-
tori che generano il piano e determinare la terza colonna dalla condizione

1 1 a 1 3+a 0 1 1 -3
0 —1 b 2 1= —2+0b | =] 0 |;siottiene 0o -1 2
-1 1 ¢ 1 1+c¢ 0 -1 1 -1
Esercizio n.3
1 -1 1
(a) La matrice della applicazione lineare ¢ A = -1 1 1 |],con
0 0 -1
1
polinomio caratteristico: —X3+X2+2X. Una base della’immagine & -1
0
1
e una base del nucleo é: 1 .Gli autovalori sono: 0, —1,2 e gli au-
0
-1 -1 1
tovettori: -1 — —1, 1 — 2, 1 — 0.
1 0 0

(b) Il sistema proposto e I'equazione per gli autovettori dell'autovalore
1 della matrice A'® (i cui autovalori sono, ovviamente, 0'% (—1)1% =1
e 2199), Siccome l'autovalore 1 esiste e tutti gli autovalori sono distinti e
chiaro che tutti gli autospazi sono di dimensione uno, per cui il sistema ha
oo! soluzioni.

Esercizio n.4

1 0 k
La matrice dei coefficientie A=| 1 0 1 | ;la matrice completata &
1 10
1 0 k£ 0O
B=1101 k
110 k



Si ha det A = —1 + k per cui rango(A) = 2 per k = 1 e rango(A) = 3
negli altri casi.

Mentre rango(B) = 3 per ogni valore di k. Allora il sistema per k = 1
non ha soluzioni, mentre negli altri casi ha una unica soluzione.

Esercizio n.5

Si nota subito che vs = vy + vy , vg = 2v1€ che vy, vy, v SONO indipendenti.

Quindi U = Span{vi,v2} € V. = Span {vs, vy, v5,v6} = Span{va, vy, v1}
perché vs € una combinazione lineare dei tre vettori indipendenti vs, v4, vy.
Ne segue immediatamente che:

(a) la dimensione di U NV édue e una base é v 1, vs.

(b) la dimensione di U + V' étre e una base € v 5, v4, v1.

(c) basta scrivere un vettore ortogonale a v, e v, ad esempio 1

Esercizio n.6

(@) Il determinante & 2k% — 1 per cui la matrice & invertibile per k #

Wive

(b) il polinomio caratteristico ¢ —X?2 + 2Xk — 2k* + 1; gli autovalori:

k++/(=k*+1),k—+/(—k?>+1)sonorealiedistintise-1<k<1.Gliau-
V(R4 (—k2+1)
tovettori sono: { ( - 711+k — k++/(—k2+1), 71_1% —

k — +/(—k%*+1) e la matrice & diagonalizzabile perché c'¢ una base di au-
tovettori.

Nei due casi particolari kK = £1 si vede subito che gli autovalori non sono
regolari perche la dimensione dell*autospazio corrispondente € uno; la matrice

non e diagonalizzabile. Infatti risulta< é ? ) con autovettore{( é )} -

-1 0 0
le < 9 1 ) con autovettore {( 1 )} — —1

(c) gli autovettori sono ortogonali quando ce ne sono almeno due indipen-

dentie reali, inoltre, deve essere:
(_k2+1) ﬂ 7k2+1 . . .
( e 1 ) —11+k = —H%)QH = 0, la cui unica soluzione

accettabile e k = 0.



