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Exempeltentamen

Tillatna hjalpmedel: Endast skrivmateriel.

Poangindelning: Uppgift 1 kan ge 2 podng. Uppgifterna 2-6 kan ge 3 poang vardera. Uppgifterna
7-8 kan ge 4 poang vardera.

Betygsgranser: For betyget Godkéand (G) krdvs minst 12 poéng och for betyget Vil godkéand
(VG) kravs minst 18 poéng.

Anvisningar: Om inte annat anges skall samtliga l6sningar vara férsedda med utforliga forklaringar.

1. Pa denna uppgift ska enbart svar anges. En halv poéng per korrekt angivet svar.

a) Ange de tre olika typerna av elementéra radoperationer.

2 3

c) Lat A vara en kvadratisk matris och antag att A har en egenvektor v med egenvarde —1.
Bestam Av.

b) Bestam inversen till matrisen A = (1 _1>.

-2 2 -3
d) Berikna determinanten |[—1 1 3
2 0 -1

2. Lat A vara en n X n-matris.
a) Ge en definition for att matrisen A dr ortogonalt diagonaliserbar.
b) Bevisa att om A dr en symmetrisk matris sa ar egenvektorer horande till olika egenvérden

ortogonala mot varandra.

3. Los det linjara ekvationssystemet

ax + 4y + z = 2
22 4+ by + z =
20 — ay — z = —4

for varje véirde pa den reella konstanten a.

4. En matrisavbildning F : R* — R? definieras genom

F(:Bl,xz,xg,x4) = (21‘1 — X9 —4x3 4+ x4, — 11 + 2 + 323,321 — 9 — D3y + 2.%’4).

a) Bestdm avbildningens (standard-) matris A.
b) Bestam en ON-bas i matrisen A:s nollrum.
5. Lat ¢; vara linjen som ges av ekvationen (z,y, z) = (1,0,2)+¢(1,3,1), t € R, och lat {5 vara

linjen som ges av ekvationen (z,y,z) = (1,—1,0) 4+ s(1,2,1), s € R. Bestam ekvationen
pa parameterform for den linje som skér bade ¢1 och f5 vinkelratt.



6. I ett experiment studeras tva storheter x och y. Under experimentet genomfors méatningar
av dessa storheter vid fyra tidpunkter och resultaten ges i foljande tabell:

Vi tolkar detta som fyra punkter i zy-planet. Anpassa med hjalp av minsta kvadratmeto-
den en rat linje y = kx + m till ovanstaende matdata.

7. Los differentialekvationssystemet
T () = 4wy (t) — 229(t)
zy(t) = x1(t) + wa(t)
(Hér ar 1 (t) och x2(t) deriverbara funktioner definierade pa R.)

8. Den linjéra avbildningen 7' : R?® — R?® uppfyller

T(u1) = v, T (u2) = va, T(u3) = vs,

dar
0 -1 1
u = |1 > us = | —1 y us = 1
2 0 1

och
1 1 2
V1 = —4 s Vg = 2 5 V3 = 1
3 -1 0

Bestam T':s standardmatris och avgoér om T &r inverterbar.

Lycka till!



