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Compito di Geometria - Ingegneria Gestionale - 8 ottobre 2002

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 sistemilineari3 x 4 seguentinelleincognitez, y, z, t, dipendentdal parametrad: < IR.

(k—1)x +2y —6kz +(k+1)t = 1
+(k? —2k)y +3z +(k—-1)t = 1
+(k3—k)z +(2k+2)t = 2

1. Perognik € IR scriverela matricecompletaassociatal sistemae dire sela matriceeridotta,in casocontrario
determinarainamatriceridottaequivalentespecficandole operazionielementariusate.

Dire perognik < IR seil sistemahasoluzionie quante.

Neicasik = 0, 1, 2 determinardutte le soluzioni(sece nesono).

Dire seesistond: < IR peri qualila quaterng0, 0, 0, 1) & soluzionedel sistema.

Continuare nella pagina successiva, se necessario.

pown

k—1 2 —6k E+1 |1
La matricecompletadel sistemae: 0 k? — 2k 3 2k—11|1
0 0 K~k 2k+2|2

| possibilipivot dellamatricesonok — 1, k% — 2k, k® — k.

Il primoénullosek = 1, il secondsek = 0,2, il terzosek(k? — 1) = 0, cioesek = 0,1, —1.

In conclusionesek # 0, 1,2, —1 la matricee ridotta contre pivot nonnella colonnadei termininoti,. Il sistema
ha4 incognitee tre pivot, quindi ha co*~2 soluzioni,dipendentidall'incognita non pivotalet.

Esaminiamara i quattio casiparticolari:

La matricee anchein questocasoridotta contre pivot.
Il sistemeha co! soluzioniche dipendono
dall'incognita nonpivotaley:

1
3z—t = 1 percuile soluzionisono(2y , vy, 2/3, 1) al variaredi y € IR.
2t = 2
0 2 —6 2|1 Matrice nonridotta. 0 2 -6 2 1
k=1 0[-1 3 1]1 Siesgue 00 0 2|3/2
0 0 0142 Ry — Ra+1/2R; 0 0 0 4 2

012 -6 2 1
Infine: B3 — R3—2R, | 0 0 0]2]3/2

0 0 0 0| —1
Il sistemae ora ridotto e nonha soluzioniavendoun pivottra i termininoti.

1 2 —-12 3|1 Matrice nonridotta. 1 2 —-12 3|1
k=2 0 0 3 3|1 Siesgue
0 0 6 6|2 R3 — Rz — 2R, 0 0 0 0]0
La matricee ridotta conduepivot. Il sistemeha co? soluzionichedipendonadalle incognite nonpivotali y, ¢:

r+2y—122+3t =
3z + 3t =

1 per cui le soluzionisono(—2y — 15t + 5, y, 1/3—t, t) al variaredi y,t e R

La matrice & anchein questocasoridotta contre pivot,
manonha soluzioniavendoun pivottra i termininoti.

La situaziongpuo essee sintetizzatan questoschema:

-1 0 1

2
|
ool soluzioni 1 ool soluzioni ool soluzionif ool soluzioni

'nessuna soluzione [nessuna soluzione |2 spluzioni




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

k+1
2k -1
2k +2

questocomporteebbek = 0 = 1.

1
1 ovveo
2

k
k
k

= 0

©,

= 1 Quindila quaternanonsoddisfail sistemapernessurk < IR, datoche

= 0

@ Datoil sistemdineare4 x 4 associatalla matricea lato, esguire I'algoritmo
gaussiangerridurlo (nonnecessariamentetalmentelisandda strategia del

massimaivot. Specificae le opeazionielementarusate

S W= O

Il primo pivoteil 3 di Rz, quindiesguiamoR; < R

Nonc’e pivot per la terzacolonna,quindi passiamalla quartadove comepivot vabeneil 2 di R3; edesguiamo

36 6 —3]-3/2

1 2 2 1 1 0

0 1 -1 1] 1 Ry = Ry = (1/3) Ry |

0 -2 2 2 1 0
Il second@ivoteil —2 di Ry, quindiesguiamoR, < Ry

(3] 6 6 —3|-3/2 3

0] -2 2 2 1 0

0 :1’ o) [ Rtk

0 0 0 2] 3/2 0
R4 — R4 — R3:

3] 6 6 —3]—-3/2

0] -212 2 1

0 0 o 2 3/2

0 0 0 0 0

la matricee oraridotta contre pivoteil sistemahaquindioco! soluzionidipendentida un’incognita nonpivotale

la terza.



