MATEMATIK
Chalmers tekniska hogskola

Tentamen

Hjilpmedel: Inga, inte ens riknedosa
Datum: 2018-10-27 kl. 14.00 - 18.00
Telefonvakt: Oskar Allerbo

Telefon: 031-772 67 92

TMAG660 Linjir algebra och geometri F/TM

Tentan rittas och bedoms anonymt. Skriv tentamenskoden tydligt pa placeringlista och samtliga inlimnade
papper. Fyll i omslaget ordentligt. Motivera noga alla svar pa uppgifterna! Om en uppgift tar tid, fastna
inte utan ga vidare med nésta.

Betygsgrinser: 3: 20 p, 4: 30 p, 5: 40 (max 50 p).

Resultat meddelas via Ladok ca. tre veckor efter tentamenstillfillet.
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1. (a) Berikna determinanterna 39 _1 9 och 3 9 _1 9
5 7 8 0 5 7 6 0

(b) Hur manga losningar har ekvationssystemen

3x1 4+ 220+ 523+ 224 =1
1 +229 —x4=1

31+ 210 —x3+2x4 =1
5x1 + Txo + 8x3 = 2

respektive

3x1 4+ 220 —x3+ 224 =0
r1+20+ar3—24=0
3r14+2x9 —x3+ 224 =0
5xq1 + Txo + 623 =0

(6p)

2. (a) Lat p(z) = 22 — 22+ 92 — 9 och q(z) = 22 — 32 + 2. Skriv p och ¢ pa formen
c(z—a1)(z —ag) - (2 — ap), dir ¢, a1, 9, . .., a, &r komplexa tal.
Tips: p har atminstone ett rent imaginért nollstélle.

22 —22492-9=0

(b) Los ekvationssystemet { 2_3.49-_0" (6 p)

3. Avgor om nedanstaende pastaenden dr sanna eller falska. Det récker med svar. Rétt svar
pa en deluppgift ger 1 poéng. Fel svar pa en deluppgift ger -1 poidng. Den totala podngen

ar dock > 0. (7p)
1 2 11 2
(a) Nollrummet till A= {3 4 7 0 | &ar {0}.
6 1 2 —4

(b) Fér alla vektorer up, ug, us, us € R3 giller att
(u; X ug) X (uz x ug) + (ug x uz) x (ug x uy) = 0.

(c) Antag att A, B och C &r (3 x 3)-matriser sadana att AB = AC. Da & B = C.
(d) Lat P vara parallellepipeden som spianns av vektorerna (1, —2, 3), (4,7,0) och (2,0, 4).
Da #r volymen av P lika med 24/5.

(e) Lat f : R? — R? vara moturs rotation av x € R? med 6 radianer. Lit A vara
avbildningsmatrisen till f. Da &r det(A) = 1.

(f) Antag att A &r en (4x3)-matris vars rang dr 3. Da dr kolonnerna i A linjért oberoende.
(g) Antag att A och B ar (n x n)-matriser sadana att AB = I. Da géller att BA = I.

4. Betrakta de linjara avbildningarna
f:R3 — R3, u + ortogonal projektion av u pa (1,0,0),
g:R — R3¢+ t(0,1,0) och
h:R? — R? x s x roterad 37 /4 radianer moturs.

Lat Ay, Ay och Aj vara avbildningsmatriserna till f, g respektive h. For var och en
av matriserna Ay, A, och Aj, avgér om den har en hégerinvers och om den har en
vénsterinvers. (6 p)



5. Betrakta planen Iy = {x+2y+3z = 6}, [Is = {x+2y+4z = 6} och I3 = {2z+4y+62z = 6}
i rummet. Bestdm avstanden mellan II; och Ily, mellan II; och Il samt mellan II5 och
. (7p)

6. Antag att A &r en kvadratisk matris som uppfyller
A*—3A+2I=0.

(a) Ar det utifran den hér informationen méjligt att avgora om A &r inverterbar? Gor
det i sa fall. Visa annars med motexempel att det inte &r mojligt.

(b) Ar det utifran den hér informationen mojligt att bestimma determinanten av A? Gor
det i sa fall. Visa annars med motexempel att det inte &r mojligt. (6 p)

7. (a) Visa att matrismultiplikation dr associativ, det vill sdga att (AB)C = A(BC).
(b) Visa att kryssprodukt inte dr associativ, det vill séga att

(uxv)xwZux(vxw)

1 allménhet. (6 p)

8. Lat vi,...,v, vara vektorer i R"™. Antag att vi,...,v, spanner upp R" och &r linjirt
oberoende. Visa att det for varje u i R™ finns entydigt bestdmda reella tal uy, ..., u, sa
att

u=uyvy + -+ uUpVp.

(6 p)

Lycka till!
Elizabeth



