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Compito di Geometria - Ingegneria Gestionale - 8 ottobre 2001

Testo composto di un foglio (due pagine). Rispondere alle seguenti domande su questo foglio usando
gli appositi spazi e giustificando brevemente ma esaurientemente tutte le risposte.

Sonodatii sistemilineari 3 x 4 seguentinelleincognitez, y, z, t, dipendentidal parametrd: < IR.
- +ky +t = 0
kx +2ky +(2—-Fk)z = k
(3k* +3k)z +(1— k)t -3

1. Perogni k € IR scriverela matricecompletaassociatal sistemae unamatriceridotta equivalentea quella
associatal sistema.

2. Dire perognik ¢ IR seil sistemahasoluzionie quante.

3. Neicasik = —2, 0 determinardutte le soluzioni(secenesono).

4. Dire perqualik € R laquaterng1, 0,0, 1) & soluzionedel sistema.

Continuare nella pagina successiva, se necessario.

-1 k 0 1 0
La matricecompletadel sistemae: kE 2k 2-—k 0 k | E chiaro che sek # 0, allora la
0 0 3k*+3k 1-k*>|-3
matricenoné ridotta, mente, sostituendd: = 0, si vedesubitocheper k = 0 eridotta.
Esguiamol’algoritmo di Gauss: mediantel’'operazioneR; — Rs + kR, (es@uibile, manon significativa se
-1 k 0 1 0
k = 0), la matricediventa: 0 2k+k> 2k k k
0 0 3k2+3k 1—k%| -3
Ora la matrice é ridotta conpivot —1 , 2k + k2 , 3k2 + 3k, a pattochei tre pivot nonsianonulli, cioé che
k # 0,—2,—1. In questiinfiniti casiil sistemdineare ha 4 incognite tre pivot nella matrice dei coeficienti e
quindihaoco! soluzioniche dipendonadall'incognita nonpivotalet.

Esaminiama tre casirimanenti:
-1 0 0 1 0

[k=0][ o 0 2 0| 0

0O 0 0 1|-3
La matricee ridotta contre pivoteil sistemahaco! soluzioniche dipendonadall’incognita non pivotaley:

—r+t = 0
2z = 0 percuilesoluzionisono(—3, y, 0, —3) al variaredi y ¢ IR
t = -3
-1 -2 0 1 0
k=-2 0 0 4 —2|-2

0 0 6 —-3|-3
Sesi esgue R3 — R3 — 3/2R; la terzariga proporzionalealla secondaliventanulla, la matricee ridotta con
duepivot e quindiil sistemdineare ha co? soluzionidipendentidalle incognite nonpivotali y, t.

{ ;:__Qiy +t - _, Percuilesoluzionisono(—2y + ¢, y , (t—1)/2, t) al variarediy,t ¢ R.
-1 -1 0 1 0
k=-1 0o -3 3 -1 1

0 00 0]-3
La matricee ridotta contre pivot, maun pivot € nella quintacolonna,per cui il, sistemanonha soluzioni.
In conclusione:
-2 -1 0 1

ool soluzioni ? ool soluzioniT ool soluzioni

002 soluzioni | nessuna solzuione




©

Pervedeese(1,0,0, 1) @soluzionebastasostituie la quaternanel sistema:

-1+1 = 0
k= k
1-k%) = =3

Quindila quaternasodisfasempe le prime dueequazionimente soddisfaa terzasolosel — k? = —3, cioé se
k? = 4, ovven sek = +2.
Pertantosoloin questiduecasiil sisteméehala soluziong(1,0,0, 1).

. , . 1 0. S (1 2 -1 3 0 0 10
@ Dweperchalamatnce( 0 0 )ecomblna2|ondanearedellematnm( 10 ) ( 0 1 ) ( 1 9 ) ( 10 )

in unsolomodoe determinardale combinaziondineare.
. 1 2 -1 3 0 0 1 0
Poniamo a<10>+b< 01>+c<12>+d(10

- a—b+d 2a+3b\ (1 0
cloe <a+c+d b+ 2¢ >_<0 0)

a—b+d = 1 1 -1 0 11
. 2a+3b = 0 _. . . . . 2 3 0 0|0
dacui atetd = 0 sistemdineare 4 x 4 in a, b, ¢, d associataalla matrice 1 01 110
b+2¢c = 0 0 1 2 010
1 -1 0 1 1
L'algoritmo gaussiandniziacon 12 — 2 — 2fu 05 0 =242
9 9 R3 — Rs— Ry 0 11 o0f-1
0 1 2 0
1 -1 0 1 1 e poi 1 -1 0 1 1
Puo cornvenire esguire 0O 11 0]-1 R H]§—5R o 1 1 0|-1
Ry < R 0 5 0 —2)-2 [ 3 772 "% 0 0 -5 -2
0 1 2 0] 0 4 40 0 0 1 0] 1
1 -1 0 1 1
. R3 < Ry _— o 0 11 0]-1
Infinecon Ry — Ry + 5Rs si ottienela matriceridotta 0 1 0 1
0 0 0 -2 8

Quindi c’é unasoluzioneche si ricavaimmediatamente(3, —2, 1, —4). La combinaziondineare richiestaé
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