UNIVERSITA DI BRESCIA - FACOLTA DI INGEGNERIA

Algebra e Geometria - 1° test intermedio - 02/11/2015

COGNOME NOME
CORSO DI LAUREA MATRICOLA
k1 0 k41 2 N
ESERCIZIO 1. Si considerino le matrici A, =0 0 3—k 2 , Bp= 0 , X = Y ,con k € R.
z
0 0 0 k+1 k—3 .

e Si discuta, al variare di k € R, la compatibilitd del sistema Ay X = By, precisando il numero di soluzioni qualora il
sistema sia compatibile.

Risposta Il sistema & compatibile per k # —1; k # 3, —1 oo’ soluzioni; k = 3 00? soluzioni (pt.3)

e Posto k = 0 si determinino:

— D'insieme Sg delle soluzioni di AgX = By

Risposta Sy = {(z,5,2,-3) € R* | z € R} (pt.2)
— L(So) e una sua base
Risposta £(So) = {(z,5), 2\, —=3)) e R* | 2,A € R} , B = ((1,0,0,0),(0,5,2,—3)) (pt.3)
— il complemento ortogonale di £(So) rispetto al prodotto scalare euclideo di R*(R)
Risposta £(So)" = {(0, =223 2 1) e R* | z,t € R} (pt.2)
-1 k-2 2
ESERCIZIO 2. In M5(R) ¢ data la matrice A, = | 0 —k 0 | con k € R. Si determinino:
2 k-2 -1

e gli autovalori di A e la loro molteplicita algebrica, al variare di k;
Rispostase k #3,—1, \1 = —k,a_r=1; da=-3,a_3=1;A3=1,a1 =1
sek::3, )\1:A2:—3, a_3:2, Agzl, ar =1
sek=—1,\1=X3=1,a1=2, o =-3,a_3=1 (pt.2)

e per quali valori di k la matrice Ay € ortogonalmente diagonalizzabile e si giustifichi la risposta;

Risposta per k=2 la matrice e reale e simmetrica, quindi ¢ ortodiagonalizzabile. (pt.2)

e posto k = 4, 'autospazio relativo all’autovalore positivo e la relativa dimensione.
Risposta Vi = {(z,0,2) € R® | z € R}, dim(V1) = 1 (pt.1)

ESERCIZIO 3. Siano U, W due sottospazi di R*3(R) con dim U= dim W= 4 si determinino il minimo e il massimo valore
della dimensione di U N W.
Risposta Valore minimo 2, valore massimo 4 (pt.3)

ESERCIZIO 4. In R*(R) si determinino, se esistono, un sistema S di generatori costituito da 5 vettori e un sistema S’
libero costituito da 5 vettori. In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.

Risposta S=((1,0,0,0),(0,1,0,0),(0,0,1,0),(0,0,0,1),(1,1,1,1)). E’ impossibile determinare S’ perché il massimo numero di
vettori linearmente indipendenti in R* & 4. (pt.3)

ESERCIZIO 5. In R3(R) si determini, se possibile, un insieme A tale che £(A) = U dove U = {(z — 1,z + y,y — 2) € R* | z,y € R}.
In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.
Risposta Impossibile determinare A perché U non & sottospazio vettoriale. (pt.3)

ESERCIZIO 6. Si determini, se possibile, una base B di R*(R) rispetto alla quale il vettore v = (2,5, —1) ha componenti
(1,0,0). In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.

RiSPOSta B:((2757'1)a(17070)7(07170)) (pt'3)
4 1 3

ESERCIZIO 7. In R?’(R) si considerino la base canonica B¢ e la matrice A = |1 —1 2 |. Si determini, se possibile,
2 0 2

una base B’ tale che A sia la matrice del cambiamento di base da B¢ a B’. In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.
Risposta Impossibile perché det(A)=0, quindi A non pud essere matrice per un cambiamentodibase —— (pt.3)
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COGNOME NOME
CORSO DI LAUREA MATRICOLA
2 2-k 0 4 —2 N
ESERCIZIO 1. Si considerino le matrici Ax = | k + 2 0 0 0 , Br=|2k+4]|, X= Y ,con k e R.
0 3 3 1-k 2 ‘z

e Si discuta, al variare di k € R, la compatibilitd del sistema Ay X = By, precisando il numero di soluzioni qualora il
sistema sia compatibile.

Risposta Il sistema & compatibile per Vk; k # —2 oo’ soluzioni; k = —2 co? soluzioni (pt.3)

e Posto k = 0 si determinino:

— D'insieme Sg delle soluzioni di AgX = By

Risposta Sy = {(2, -2t — 3, 3£ ¢) e R* | t € R} (pt.2)
— L(So) e una sua base
Risposta £(So) = {(2\, —2¢t — 3), 212 ) e R* |, A e R}, B = ((2,-3,3L,0),(0,-2,2,1)) — (pt.3)
— il complemento ortogonale di £(So) rispetto al prodotto scalare euclideo di R*(R)
Risposta £(So)" = {(2F2,y,2, 2232) e R* | y,z € R} (pt.2)
k+2 0 0
ESERCIZIO 2. In M5(R) ¢ data la matrice Ay = 0 3 k+4| conk e R. Sideterminino:
0 0 -2

e gli autovalori di A e la loro molteplicita algebrica, al variare di k;
Rispostase k #1,—4, M1 =k+2,apt2=1; Ao =3, a3 =1; A\a=—-2,a_2=1
sek:zl, )\1:/\2:3,(13:2, A‘D,:—Q7 a_2:1
sek=—4, A\ =X=-2a:=2 X\=3a3=1 (pt.2)

e per quali valori di k la matrice Ay € ortogonalmente diagonalizzabile e si giustifichi la risposta;

Risposta per k=-4 la matrice & reale e simmetrica, quindi ¢ ortodiagonalizzabile. (pt.2)

e posto k = 1, autospazio relativo all’autovalore positivo e la relativa dimensione.
Risposta V3 = {(x,y,0) € R® | z,y € R}, dim(V3) = 2 (pt.1)

ESERCIZIO 3. Siano U, W due sottospazi di R*(R) con dim U= dim W= 4 si determinino il minimo e il massimo valore
della dimensione di U N W.
Risposta Valore minimo 3, valore massimo 4 (pt.3)

ESERCIZIO 4. In M(R) si determinino, se esistono, un sistema S di generatori costituito da 5 vettori e un sistema S’
libero costituito da 5 vettori. In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.

1 1 1 1
Risposta S = (<O 8) , (8 0) , ((1] g) , <8 (1)> , (1 1) ). E’ impossibile determinare S’ perché il massimo numero

di vettori linearmente indipendenti in M2(R) & 4. (pt.3)

ESERCIZIO 5. In R*(R) si determini, se possibile, un insieme A tale che £(A) = U dove U = {(3z,2 — y,y + 3) € R® | 2,y € R}.
In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.
Risposta Impossibile determinare A perché U non & sottospazio vettoriale. (pt.3)

ESERCIZIO 6. Si determini, se possibile, una base B di R3(R) rispetto alla quale il vettore v = (3,2, —4) ha componenti
(0,1,0). In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.

RiSPOSta B:((lvoao)5(3527'4)7(0’150)) (pt'3)
1 4 -3

ESERCIZIO 7. In R3*(R) si considerino la base canonica Bc e la matrice A= [0 —4 4 |. Si determini, se possibile,
1 1 0

una base B’ tale che A sia la matrice del cambiamento di base da B¢ a B’. In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.
Risposta Impossibile perché det(A)=0, quindi A non pud essere matrice per un cambiamento dibase — (pt.3)
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COGNOME NOME
CORSO DI LAUREA MATRICOLA
0 k+2 0 0 1 N
ESERCIZIO 1. Si considerino le matrici Ax = | 1 0 1 k-1, Be=|k—-1|, X= Y ,con k € R.
k k+2 1 0 1 ‘z

e Si discuta, al variare di k € R, la compatibilitd del sistema Ay X = By, precisando il numero di soluzioni qualora il
sistema sia compatibile.

Risposta Il sistema & compatibile per k # —2; k # 1, —2 oo’ soluzioni; k = 1 0o0? soluzioni (pt.3)

e Posto k = —1 si determinino:

— J’insieme S_1 delle soluzioni di A_1 X = B_4

Risposta S_1 = {(t—1,1,t — 1,t) e R* |t e R} (pt.2)
— L(S-1) e una sua base
Risposta £(S_1) = {(t =\ A\t —\t) e R* |, A€ R} , B=((1,0,1,1),(-1,1,-1,0)) ____ (pt.3)
— il complemento ortogonale di £(S—1) rispetto al prodotto scalare euclideo di R*(R)
Risposta £(S_1)* = {(z,z + 2,2,—2 — 2) € R* | 2,2 € R} (pt.2)
k 0 0
ESERCIZIO 2. In M3(R) & data la matrice Ax = 1 1 4| con k € R. Si determinino:
k+1 1 1

e gli autovalori di Ay e la loro molteplicita algebrica, al variare di k;
Rispostase k # —1,3, \i =k, ar =1; Ao =—-1,a_1 =1; A3 =3, a3 =1
Sek‘zfl, A1:A2:71, a,1:2, A3:3, a3:1
sek:?), /\1:/\3:3,a3:2, A2:—17 a—1 =1 (pt.Z)

e per quali valori di £ la matrice Ay & ortogonalmente diagonalizzabile e si giustifichi la risposta;
Risposta Non esiste k£ € R tale che la matrice sia reale e simmetrica, quindi ortodiagonalizzabile. __ (pt.2)

e posto k = 0, autospazio relativo all’autovalore positivo e la relativa dimensione.
Risposta V3 = {(0,22,2) € R® | z € R}, dim(V3) = 1 (pt.1)

ESERCIZIO 3. Siano U, W due sottospazi di M3(R) con dim U= dim W= 7 si determinino il minimo e il massimo valore
della dimensione di U N W.
Risposta Valore minimo 5, valore massimo 7 (pt.3)

ESERCIZIO 4. In R3(R) si determinino, se esistono, un sistema S di generatori costituito da 6 vettori e un sistema S’
libero costituito da 6 vettori. In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.

Risposta S=((1,0,0,0,0),(0,1,0,0,0),(0,0,1,0,0),(0,0,0,1,0),(0,0,0,0,1),(1,1,1,1,1)).

E’ impossibile determinare S’ perché il massimo numero di vettori linearmente indipendenti in R® ¢ 5. (pt.3)

ESERCIZIO 5. In R*(R) si determini, se possibile, un insieme A tale che £(A) = U dove U = {(2x — y,z + 7,2y) € R® | =,y € R}.
In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.
Risposta Impossibile determinare A perché U non & sottospazio vettoriale. (pt.3)

ESERCIZIO 6. Si determini, se possibile, una base B di R*(R) rispetto alla quale il vettore v = (2,0, 3) ha componenti
(0,0,1). In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.

RiSpOSta B:((()?l’o)7(07071)7(27033)) (pt'3)
0 1 -1

ESERCIZIO 7. In R3(R) si considerino la base canonica Bc e la matrice A= |2 1 1 |. Si determini, se possibile,
2 -1 3

una base B’ tale che A sia la matrice del cambiamento di base da B¢ a B’. In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.
Risposta Impossibile perché det(A)=0, quindi A non pud essere matrice per un cambiamento dibase _ (pt.3)
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COGNOME NOME

CORSO DI LAUREA MATRICOLA

K 0 0 0 k
ESERCIZIO 1. Si considerino le matrici Ay = | 1 -1 1 k—1|, Bx=13
3 0 k+3 4 1

,con k € R.

>
Il
SRS NS

e Si discuta, al variare di k € R, la compatibilitd del sistema Ay X = By, precisando il numero di soluzioni qualora il
sistema sia compatibile.

Risposta Il sistema & compatibile per Vk; k # 0 oo! soluzioni; k = 0 co? soluzioni (pt.3)

e Posto k =1 si determinino:

— Yinsieme S7 delle soluzioni di A1 X = B;

Risposta S1 = {(1, =23, =2=1 1) e R* |t € R} (pt.2)
— L(S1) e una sua base
RiSpOSta ‘C’(Sl) = {()‘7 Qtva %ﬂ\vt) S R4 | tv A S R} ’ B= ((17 _27 _%70)7 (07 _17 _17 1)) —_— (pt'3)
— il complemento ortogonale di £(S1) rispetto al prodotto scalare euclideo di R*(R)
Risposta £(S1)" = {(%2,y, —y +t,t) e R* |y, t € R} (pt.2)
12 0 9k
ESERCIZIO 2. In M3(R) & data la matrice Ay = | 0 k+7 0 | conk € R. Si determinino:
0 0 -3

e gli autovalori di Ay e la loro molteplicita algebrica, al variare di k;
Rispostase k #5,—10, M1 = k+ 7, apy7 =1 A2 =12, a12=1; As=-3,a_3=1
sek::E), )\1:/\2:12,a12:2, )\3:—3,a_3:1
sek=—-10, \1 =As=-3,a-3=2,A2=12, a12=1 (pt.2)

e per quali valori di k la matrice Ay € ortogonalmente diagonalizzabile e si giustifichi la risposta;

Risposta Per £ = 0 la matrice e reale e simmetrica, quindi e ortodiagonalizzabile. (pt.2)

e posto k = 5, autospazio relativo all’autovalore positivo e la relativa dimensione.
Risposta Vio = {(z,y,0) € R? | z,y € R}, dim(V12) = 2 (pt.1)

ESERCIZIO 3. Siano U, W due sottospazi di R*(R) con dim U= dim W= 3 si determinino il minimo e il massimo valore
della dimensione di U N W.
Risposta Valore minimo 2, valore massimo 3 (pt.3)

ESERCIZIO 4. In M(R) si determinino, se esistono, un sistema S di generatori costituito da 5 vettori e un sistema S’
libero costituito da 5 vettori. In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.

1 1 1 1
Risposta S = (<O 8) , (8 0) , ((1] g) , <8 (1)> , (1 1) ). E’ impossibile determinare S’ perché il massimo numero

di vettori linearmente indipendenti in M2(R) & 4. (pt.3)

ESERCIZIO 5. In R*(R) si determini, se possibile, un insieme A tale che £(A) = U dove U = {(z + 2,y + 4,4y +2) € R® | 2,y € R}.
In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.
Risposta Impossibile determinare A perché U non & sottospazio vettoriale. (pt.3)

ESERCIZIO 6. Si determini, se possibile, una base B di R3(R) rispetto alla quale il vettore v = (0,2, —5) ha componenti
(0,1,0). In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.

RiSPOSta B:((lvoao)5(0527'5)7(0’150)) (pt'3)
3 0 3

ESERCIZIO 7. In R3*(R) si considerino la base canonica B¢ e la matrice A = | —1 2 3 |. Si determini, se possibile,
1 0 1

una base B’ tale che A sia la matrice del cambiamento di base da B¢ a B’. In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.
Risposta Impossibile perché det(A)=0, quindi A non pud essere matrice per un cambiamento dibase — (pt.3)
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COGNOME NOME
CORSO DI LAUREA MATRICOLA
0 k-1 0 1-k k—1 N
ESERCIZIO 1. Siconsiderino le matrici A, = | k-4 -3 -1 0 , Br= 2 , X = y ,con k € R.
0 k-1 1 0 0 ;

e Si discuta, al variare di k € R, la compatibilitd del sistema Ay X = By, precisando il numero di soluzioni qualora il
sistema sia compatibile.

Risposta Il sistema & compatibile per k # 4; k # 1,4 oo! soluzioni; k = 1 co? soluzioni (pt.3)

e Posto k = 2 si determinino:

— Yinsieme S> delle soluzioni di A2 X = B>

Risposta Sz = {(—t—2,t+1,—t — 1,t) e R* | t e R} (pt.2)
— L(S2) e una sua base
Risposta £(S2) = {(—t — 2\t + A\, —t -\ t) e R* |, A e R}, B=((—1,1,-1,1),(-2,1,-1,0)) ____ (pt.3)
— il complemento ortogonale di £(S2) rispetto al prodotto scalare euclideo di R*(R)
Risposta £(S2)" = {(~t,z — 2t,2,t) € R* | z,t € R} (pt.2)
1 4 k+1
ESERCIZIO 2. In M3(R) ¢ data la matrice Ay = | k* 1 2 con k € R. Si determinino:
0 0 -2k

e gli autovalori di Ay e la loro molteplicita algebrica, al variare di k;
Risposta se k # —i,07 M=-2kaop=1X=1—-2k a1—2k =1; A3 =142k, a142, =1
Sek‘zfi,kle?,:%,a%:2,)\2:%,a%:1

sek:O,/\2:/\3:1,a1:2,/\1:0,a0:1 (pt.Z)

e per quali valori di £ la matrice Ay & ortogonalmente diagonalizzabile e si giustifichi la risposta;
Risposta Non esiste k£ € R tale che la matrice sia reale e simmetrica, quindi ortodiagonalizzabile. __ (pt.2)

e posto k = 1, Pautospazio relativo all’autovalore positivo e la relativa dimensione.
Risposta V3 = {(2y,y,0) € R? | y € R}, dim(V3) = 1 (pt.1)

ESERCIZIO 3. Siano U, W due sottospazi di R**(R) con dim U= dim W= 2 si determinino il minimo e il massimo valore
della dimensione di U N W.
Risposta Valore minimo 0, valore massimo 2 (pt.3)

ESERCIZIO 4. In R3*(R) si determinino, se esistono, un sistema S di generatori costituito da 4 vettori e un sistema S’
libero costituito da 4 vettori. In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.

Risposta S=((1,0,0),(0,1,0),(0,0,1),(1,1,1)). E’ impossibile determinare S’ perché il massimo numero di vettori linearmente
indipendenti in R?® & 3. (pt.3)

ESERCIZIO 5. In R*(R) si determini, se possibile, un insieme A tale che £(A) = U dove U = {(2z — 1,3x,y — 5) € R® | 2,y € R}.
In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.
Risposta Impossibile determinare A perché U non & sottospazio vettoriale. (pt.3)

ESERCIZIO 6. Si determini, se possibile, una base B di R*(R) rispetto alla quale il vettore v = (1,5,5) ha componenti
(0,0,1). In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.

RiSpOSta B:((]'?O’O)7(07170)7(17535)) (pt'3)
1 0 1

ESERCIZIO 7. In R3(R) si considerino la base canonica Bc e la matrice A= [ 1 —2 —1 |. Si determini, se possibile,
0 3 3

una base B’ tale che A sia la matrice del cambiamento di base da B¢ a B’. In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.
Risposta Impossibile perché det(A)=0, quindi A non pud essere matrice per un cambiamento dibase _ (pt.3)
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COGNOME NOME
CORSO DI LAUREA MATRICOLA
0 k+1 0 0 0 N
ESERCIZIO 1. Si considerino le matrici A, = |1 -1 k 0|, Be=|1—-k]|, X= y ,con k € R.
1 0 2 3k 2 ’;

e Si discuta, al variare di k € R, la compatibilitd del sistema Ay X = By, precisando il numero di soluzioni qualora il
sistema sia compatibile.

Risposta Il sistema & compatibile per k # 0; k # 0, —1 co! soluzioni; k = —1 c0? soluzioni (pt.3)

e Posto k = 2 si determinino:

— Yinsieme S> delle soluzioni di A2 X = B>

Risposta S> = {(6t — 4,0, =52 ¢) e R* |t € R} (pt.2)
— L(S2) e una sua base

Risposta £(S2) = {(6t — 4,0, =22 ) e R* [ t,A € R} , B =((6,0,-3,1),(-4,0,2,0)) _—_ (pt.3)
— il complemento ortogonale di £(S2) rispetto al prodotto scalare euclideo di R*(R)

Risposta £(S2)" = {(z,y, 3z,2z) €e R* | z,y € R} (pt.2)

k—1 0 1
ESERCIZIO 2. In M5(R) ¢ data la matrice Ay = 0 -2 0 con k € R. Si determinino:
1 ko k-1

e gli autovalori di A e la loro molteplicita algebrica, al variare di k;
Rispostase k #£0,-2, M1 = -2, a2 =1; o=k —2,ar2=1; 3=k, ar =1
sek::(), )\1:A2:—2, a_2:2, AgZO, ap =1
sek=—-2 M= 3=-2,a2=2, a=—-4,a_4=1 (pt.2)

e per quali valori di k la matrice Ay € ortogonalmente diagonalizzabile e si giustifichi la risposta;

Risposta Per £ = 0 la matrice e reale e simmetrica, quindi e ortodiagonalizzabile. (pt.2)

e posto k = 2, autospazio relativo all’autovalore negativo e la relativa dimensione.
Risposta V_o = {(z,47,—-3z) ¢ R® | z € R}, dim(V_2) = 1 (pt.1)

ESERCIZIO 3. Siano U, W due sottospazi di R*?(R) con dim U= dim W= 5 si determinino il minimo e il massimo valore
della dimensione di U N W.
Risposta Valore minimo 4, valore massimo 5 (pt.3)

ESERCIZIO 4. In R*(R) si determinino, se esistono, un sistema S di generatori costituito da 5 vettori e un sistema S’
libero costituito da 5 vettori. In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.

Risposta S=((1,0,0,0),(0,1,0,0),(0,0,1,0),(0,0,0,1),(1,1,1,1)). E’ impossibile determinare S’ perché il massimo numero di
vettori linearmente indipendenti in R* & 4. (pt.3)

ESERCIZIO 5. In R3(R) si determini, se possibile, un insieme A tale che £(A) = U dove U = {(y + 8,2y, z — 2y) € R® | z,y € R}.
In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.
Risposta Impossibile determinare A perché U non & sottospazio vettoriale. (pt.3)

ESERCIZIO 6. Si determini, se possibile, una base B di R*(R) rispetto alla quale il vettore v = (1, —1,2) ha componenti
(1,0,0). In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.

RiSPOSta B:((l,—1,2),(1,0,0),(0,1,0)) (pt'3)
6 -2 2

ESERCIZIO 7. In RS(R) si considerino la base canonica B¢ e la matrice A= |5 0 5 |. Si determini, se possibile,
1 -3 -5

una base B’ tale che A sia la matrice del cambiamento di base da B¢ a B’. In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.
Risposta Impossibile perché det(A)=0, quindi A non pud essere matrice per un cambiamentodibase —— (pt.3)
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COGNOME NOME
CORSO DI LAUREA MATRICOLA
k-2 1 2-k 0 1 N
ESERCIZIO 1. Si considerino le matrici Ay = 0 k 0 0|, Br= 0 , X = Y ,con k € R.
3 -1 2 1 k+1 ‘z

e Si discuta, al variare di k € R, la compatibilitd del sistema Ay X = By, precisando il numero di soluzioni qualora il
sistema sia compatibile.

Risposta Il sistema & compatibile per k # 2; k # 0,2 oo! soluzioni; k = 0 co? soluzioni (pt.3)

e Posto k =1 si determinino:

— Yinsieme S7 delle soluzioni di A1 X = B;

Risposta Si = {(z,0,2+ 1, —5z) € R* | z € R} (pt.2)
— L(S1) e una sua base
Risposta £(S1) = {(z,0,z + A, =5z) ¢ R* | 2, A € R} , B = ((1,0,1,-5),(0,0,1,0)) (pt.3)
— il complemento ortogonale di £(S1) rispetto al prodotto scalare euclideo di R*(R)
Risposta £(S1)* = {(5t,v,0,t) € R* | y,t € R} (pt.2)
-k 0 k-1
ESERCIZIO 2. In M3(R) ¢ data la matrice Ay, = [ 0 3 k% | con k € R. Si determinino:
0 1 3

e gli autovalori di Ay e la loro molteplicita algebrica, al variare di k;
Risposta se k # —%,07 M=—kar=1 =3—-k as_r=1;A3=34+k, as1r =1
sek:f%,/\1:/\3:%,a%:2,)\2:%,a%:1

sek:O,/\2:/\3:3,a3:2,/\1:0,a0:1 (pt.Z)

e per quali valori di £ la matrice Ay & ortogonalmente diagonalizzabile e si giustifichi la risposta;

Risposta posto £ = 1 la matrice A ¢ reale e simmetrica, quindi ortodiagonalizzabile. (pt.2)

e posto k = 1, autospazio relativo all’autovalore negativo e la relativa dimensione.
Risposta V_; = {(z,0,0) € R® | x € R}, dim(V_1) = 1 (pt.1)

ESERCIZIO 3. Siano U, W due sottospazi di M2(R) con dim U= dim W= 2 si determinino il minimo e il massimo valore
della dimensione di U N W.
Risposta Valore minimo 0, valore massimo 2 (pt.3)

ESERCIZIO 4. In R3(R) si determinino, se esistono, un sistema S di generatori costituito da 6 vettori e un sistema S’
libero costituito da 6 vettori. In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.

Risposta S=((1,0,0,0,0),(0,1,0,0,0),(0,0,1,0,0),(0,0,0,1,0),(0,0,0,0,1),(1,1,1,1,1)).

E’ impossibile determinare S’ perché il massimo numero di vettori linearmente indipendenti in R® ¢ 5. (pt.3)

ESERCIZIO 5. In R*(R) si determini, se possibile, un insieme A tale che £(A) = U dove U = {(z — 2, —y,z +y +3) € R* | z,y € R}.
In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.
Risposta Impossibile determinare A perché U non & sottospazio vettoriale. (pt.3)

ESERCIZIO 6. Si determini, se possibile, una base B di R3(R) rispetto alla quale il vettore v = (—3,3,4) ha componenti
(0,0,1). In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.

Risposta B:((I,O,O)7(0,170)7(-373,4)) (pt'3)
0 8 —4

ESERCIZIO 7. In R3*(R) si considerino la base canonica B¢ e la matrice A= [0 4 —2|. Si determini, se possibile,
2 2 1

una base B’ tale che A sia la matrice del cambiamento di base da B¢ a B’. In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.
Risposta Impossibile perché det(A)=0, quindi A non pud essere matrice per un cambiamento dibase _ (pt.3)
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COGNOME NOME
CORSO DI LAUREA MATRICOLA
10 1 k+1 1 N
ESERCIZIO 1. Si considerino le matrici A, = |2 k 3 2 , Be=|k+3], X= Y ,con k € R.
z
0 0 k+1 0 0 .

e Si discuta, al variare di k € R, la compatibilitd del sistema Ay X = By, precisando il numero di soluzioni qualora il
sistema sia compatibile.

Risposta Il sistema & compatibile per k # 0; k # 0, —1 ammette co® soluzioni; se k = —1 ammette co? soluzioni
(pt.3)
e Posto k = —2 si determinino:

— Dinsieme S_o delle soluzioni di A_2X = B_»

Risposta S_» = {(t+ 1,251 0,¢) e R* |t € R} (pt.2)
— L(S-2) e una sua base
Risposta £(S_2) = {(t + A\, *42,0,t) e R* | t, A\ e R} , B=((1,2,0,1),(1, 1,0,0)) (pt.3)
— il complemento ortogonale di £(S_2) rispetto al prodotto scalare euclideo di R*(R)
Risposta £(S_2)* = {(x, -2z, 2,3z) € R* | 2,z € R} (pt.2)
1 k£ 2
ESERCIZIO 2. In M3(R) ¢ data la matrice A, = [k 1 —2| con k € R. Si determinino:
0 0 —k

e gli autovalori di A e la loro molteplicita algebrica, al variare di k;

Risposta se k # f%,(), M=—kar=LX=1—k ai_r=1;A3=1+k, a14c =1
Sek:—%,Aleg;:%,a%:2,)\2:%,(1;:1
Sek}IO,)\2:)\321,a1=2,>\1=0,a0=1 (pt.2)

e per quali valori di k£ la matrice Ay ¢ ortogonalmente diagonalizzabile e si giustifichi la risposta;
Risposta Non esiste k£ € R tale che la matrice sia reale e simmetrica, quindi ortodiagonalizzabile. __ (pt.2)

e posto k = 1, Pautospazio relativo all’autovalore positivo e la relativa dimensione.
Risposta Vs = {(z,7,0) € R® | x € R}, dim(V2) = 1 (pt.1)

ESERCIZIO 3. Siano U, W due sottospazi di R*?(R) con dim U= dim W= 6 si determinino il minimo e il massimo valore
della dimensione di U N W.
Risposta Valore minimo 4, valore massimo 6 (pt.3)

ESERCIZIO 4. In R*(R) si determinino, se esistono, un sistema S di generatori costituito da 4 vettori e un sistema S’
libero costituito da 4 vettori. In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.

Risposta S=((1,0,0),(0,1,0),(0,0,1),(1,1,1)). E’ impossibile determinare S’ perché il massimo numero di vettori linearmente
indipendenti in R? & 3. (pt.3)

ESERCIZIO 5. In R*(R) si determini, se possibile, un insieme A tale che £(A) = U dove U = {(6x,y +2, —x +y) € R® | 2,y € R}.
In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.
Risposta Impossibile determinare A perché U non & sottospazio vettoriale. (pt.3)

ESERCIZIO 6. Si determini, se possibile, una base B di R*(R) rispetto alla quale il vettore v = (3,1,0) ha componenti
(1,0,0). In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.

RiSpOSta B:((?’?lao)7(03150)7(070’1)) (pt'3)
-1 4 3

ESERCIZIO 7. In R3*(R) si considerino la base canonica B¢ e la matrice A = | 0 3 3. Si determini, se possibile,
-1 2 1

una base B’ tale che A sia la matrice del cambiamento di base da Bc a B’. In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.
Risposta Impossibile perché det(A)=0, quindi A non pud essere matrice per un cambiamento dibase — (pt.3)
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COGNOME NOME
CORSO DI LAUREA MATRICOLA
k-1 0 —k-1 0 0 v
ESERCIZIO 1. Si considerino le matrici Ay = 1 1-k 1 0|, Be=\| k|, X= 4 ,con k € R.
—k—1 0 —2 1 —2 i

e Si discuta, al variare di k € R, la compatibilitd del sistema Ay X = By, precisando il numero di soluzioni qualora il
sistema sia compatibile.

Risposta Il sistema & compatibile per k # 1; se k # 1, —1 ammette co’ soluzioni; se k = —1 ammette oo? soluzioni __
(pt.3)

e Posto k = 0 si determinino:

— Tinsieme Sy delle soluzioni di AgX = By

Risposta Sy = {(z,0, —z, —z — 2) e R* | z ¢ R} (pt.2)
— L(So0) e una sua base
Risposta £(So) = {(z,0, —z, —x —2)\) ¢ R* | z, A ¢ R} , B = ((1,0,-1,-1),(0,0,0,-2)) ____ (pt.3)
— il complemento ortogonale di £(Sp) rispetto al prodotto scalare euclideo di R*(R)
Risposta £(So)" = {(z,y,2,0) € R* | z,y € R} (pt.2)
k—1 0 0
ESERCIZIO 2. In M5(R) ¢ data la matrice Ay = k 1 4| con k € R. Si determinino:
k 1 1

e gli autovalori di A e la loro molteplicita algebrica, al variare di k;
Rispostase k #0,4, i =k —1, a1 =1; Ao =—-1,a_1=1; A3 =3, a3 =1
sek:(), A1:A2:—1, CL_1:2, A3:3, CL3:1
sek::4, )\1:)\3:3,a3:2, )\22—17 a—1 =1 (pt.2)

e per quali valori di k£ la matrice Ay ¢ ortogonalmente diagonalizzabile e si giustifichi la risposta;
Risposta Non esiste k£ € R tale che la matrice sia reale e simmetrica, quindi ortodiagonalizzabile. __ (pt.2)

e posto k = 0, autospazio relativo all’autovalore negativo e la relativa dimensione.
Risposta V_; = {(z,—22,2) € R? | 2,2 € R}, dim(V_;) = 2 (pt.1)

ESERCIZIO 3. Siano U, W due sottospazi di R"*(R) con dim U= dim W= 3 si determinino il minimo e il massimo valore
della dimensione di U N W.
Risposta Valore minimo 1, valore massimo 3 (pt.3)

ESERCIZIO 4. In M>(R) si determinino, se esistono, un sistema S di generatori costituito da 5 vettori e un sistema S’
libero costituito da 5 vettori. In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.

1 1 1 1
Risposta S = (<O g) , (8 0) , ((1) 8) , <g (1]> , (1 1) ). E’ impossibile determinare S’ perché il massimo numero

di vettori linearmente indipendenti in M2(R) & 4. (pt.3)

ESERCIZIO 5. In R*(R) si determini, se possibile, un insieme A tale che £(A) = U dove U = {(—z + 4,z — 2y,6y + 1) € R® | 2,y € R}.
In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.

Risposta Impossibile determinare A perché U non & sottospazio vettoriale. (pt.3)

ESERCIZIO 6. Si determini, se possibile, una base B di R3(R) rispetto alla quale il vettore v = (4, —2,1) ha componenti
(0,1,0). In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.

RiSPOSta B:((]-?O’O)7(47'271)7(07170)) (pt'3)
1 0 1

ESERCIZIO 7. In R3*(R) si considerino la base canonica B¢ e la matrice A= |1 4 —3|. Si determini, se possibile,
2 3 -1

una base B’ tale che A sia la matrice del cambiamento di base da B¢ a B’. In caso non sia possibile si giustifichi la risposta.
Risposta Impossibile perché det(A)=0, quindi A non pud essere matrice per un cambiamento dibase _ (pt.3)



