POLIBA – DIPARTIMENTO  DICATECH – FACOLTA’ DI  INGEGNERIA CIVILE 
6° APPELLO DI GEOMETRIA 
Data: 19 Luglio 2016
Traccia n. 1
COGNOME:_______________________ NOME:__________________ 
Matr.:________________
Q1) Si scriva la definizione di matrice diagonalizzabile e si enunci uno dei criteri di diagonalizzazione .
Q2) Date le matrici 
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calcolare  la matrice A x B + C- 1.
Q3) Data l’applicazione lineare  [image: image2.emf]f.
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,
a) calcolare una base di Im(f) e la sua dimensione;

b) calcolare una base di ker(f) e la sua dimensione;

c) dire se f è ingettiva, surgettiva, bigettiva;
d) calcolare v = f (u), dove u = (1,-1,1).

Q4) In un riferimento ortonormale di S3, sono dati il punto P0(1,1,0) e la retta r di equazioni
[image: image3.emf]2x+y-2z=0
x+y+z=0
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.
a) calcolare i parametri direttori della retta r; 
b) scrivere l’equazione del piano passante per P0(1, 1, 0) e perpendicolare ad r;

c) calcolare la distanza di P0 dalla retta r.

Q5) Data la conica di equazione x2 + xy – 3y2 + x = 0, 

1. classificare la conica;
2. calcolare gli autovalori della matrice associata alla forma bilineare. 

FOGLIO DELLE RISPOSTE – TRACCIA 1
Q1) 
Una matrice A, quadrata di ordine n, si dice diagonalizzabile se esiste una matrice D, quadrata di ordine n, simile ad A ovvero tale che 

[image: image4.emf]3P € M, ,invertibile,>'D = P™' - A P.
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Q2) 
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Q3) 

a) [image: image6.emf]By ={v,v:} ={(1,0),(0,)}
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;
dim Im(f) = 2;
b) [image: image7.emf]Bker(f) = {u = (1’_1’_1)}
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;
dim Ker(f) = 1;

c) f ingettiva:   NO,         surgettiva:  SI , 

bigettiva:  NO
d) v = f(u) =  (0,2).
Q4) 

a) parametri direttori di r:   l =2,
m = -3,   n = 1
b) Equazione del piano: 2x – 3y + z + 1 = 0;
c) Distanza di P0 da r: [image: image8.emf]ap.ry= 278 /2=3P
196 14 14
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Q5) 
a) SPECIE: IPERBOLE; GENERE: NON DEGENERE;
b) autovalori: [image: image9.emf]—2-17 2417
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Soluzione

Q1) Una matrice A, quadrata di ordine n, si dice diagonalizzabile se esiste una matrice D, quadrata di ordine n, simile ad A ovvero se 
[image: image10.emf]3P € M, ,invertibile,>'D = P™' - A P.
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Q2) Siano
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Allora:
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calcoliamo, ora, la matrice C-1.
I complementi algebrici sono:

C11 = 0, C12 = -1, C21 = - 1, C22 = 0,

la matrice aggiunta di C è

[image: image13.emf]








C*

=

0

-

1

-

1 0

æ

è

ç

ö

ø

÷


la trasposta dell’aggiunta è

[image: image14.emf]
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la matrice inversa di C è

[image: image15.emf]
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Quindi:

[image: image16.emf]— ]
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[image: image18.emf]V(3,2 ER: f(x,3,2) = (x+ 3,5 +2) = (£,%) + (5,0 +(0,2) = x(1,1) + y(1,0) + 2(0,1) = Im(f) = L(v,,v,.v;)
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dove v1 = (1,1), v2 = (1,0) e v3 = (0,1).

Poiché v1 = v2 + v3,  v1 = (1,1), v2 = (1,0) e v3 = (0,1) sono linearmente dipendenti:
una base di Im(f) è 

[image: image19.emf]By ={v,v:} ={(1,0),(0,)}
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e dim Im(f) = 2.
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[image: image21.emf]= Vu € ker(f) :u=(x,-x,-x) = x(1,-1,-1) = ker(f) = L(u) = L(1,-1,-1).
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Una base di ker(f) è [image: image22.emf]Bker(f) = {u = (1’_1’_1)}
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e dim ker(f) = 1.

(a)  Poichè
[image: image23.emf]dimIm(f)=2=dimR*> = Im(f) = R
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la funzione è surgettiva.
Poiché [image: image24.emf]dimker(f)=0
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, la funzione non è ingettiva e, quindi, non è bigettiva.

(b) v = f(u) = f(1,-1,1) = (1-1,1+1) = (0,2).
Q4) 

(a) Sia r la retta di equazioni
[image: image25.emf]2x+y-2z=0
x+y+z=0
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La matrice dei soli coefficienti è
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I parametri direttori di r sono
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(b) I parametri di giacitura del piano [image: image28.emf]alr
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sono

[image: image29.emf]a=0=2b=m=-3,c=n=1
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e l’equazione del piano è

[image: image30.emf]a(x=xy)+b(y-y,)+c(z-2,)=0<=2(x-1)-3(y-D+1(z-0)=0=2x-3y+z+1=0.
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(c) Calcoliamo 
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 e la distanza di P0(1, 1, 0) da r è
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Q5) E’ data la conica di equazione 
x2 + xy – 3y2 + x = 0.

(a) Le matrici associate alla conica sono

[image: image34.emf]
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Poiché 
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la conica è un’iperbole e poiché
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l’iperbole è non degenere.

(b) Calcoliamo gli autovalori della matrice A00.
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det(A” —AI)=0= | 2 =0:(1—&)(—3—1)—%=0:—3—).+3)L+)Lz—%=0z—12+8)t+4)tz—1=0=

~ 3-2
2









det(

A00

-l

I

)

=

0

Þ

1

-l

1

2

1

2

-

3

-l

=

0

Þ

(1

-l

)(

-

3

-l

)

-

1

4

=

0

Þ-

3

-l+

3

l+l

2

-

1

4

=

0

Þ-

12

+

8

l+

4

l

2

-

1

=

0

Þ


[image: image38.emf]=42 +81-13=0.
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