OVNINGSKRIVNING FOR LINJAR ALGEBRA (TATA16)

. Lat A(1,2), B(3,4) vara punkter med koordinater i ett koordinatsystem.
Finn koordinater av den punkt M som delar strackan AB i férhallandet
1:2.

Tips: Kolla uppgift 1.7, Svar: M(%, %)

. Lat A(1,2,3), B(3,4,5),C(0,1,—1) vara punkter med koordinater i ett
ortonormerat koordinatsystem. Finn cos av vinkeln BAC.

Tips: Finn vektorer AB, AC; skriv ner skaldrprodukten pa tva sitt:
kolla s. 28, s. 32, ta fram cosinus. Svar: —-%.

V6

. Finn ortogonala proektionen av vektor w = (2,1) pa linjen L som har en
riktningsvektor v = (3,4).

Tips: Kolla exempel 1.26, Svar: @y (= proj;u) = %(6, 8).

. Lat A(1,1,1), B(2,3,4), C(4,3,2) vara punkter med koordinater i ett
ortonormerat koordinatsystem. Finn arean av triangeln ABC.

Tips: Finn vektorer AB, AC, lingden av vektor AB x AC delad med 2
ger Svar: 2v/6.

. Avgdr om vektorerna @ = (1,2,3), 7 = (0,2,1), w = (1,4,0) ligger i
samma plan?

Tips: Kolla exempel 1.3.7, Svar: de ligger ej i samma plan

. Finn ekv pa parameterfria form for den ratta linjen som gar genom
punkterna A(1,2), B(3,4).

Tips: Finn vektor AB som &r en riktningsvektor for linjen, m h a denna
och punkten A (eller B) skriv ner ekv pa parameterform for linjen, 16s
z—1

ut parametern ur bada ekv, jamfor. Svar: 5= = y—f ellert—y+1=0.

. Finn ekv pa normalform for det plan som gar genom punkterna A(0, 2, 3),
B(3,4,5), C(0,1,1).

Tips: En normal till planet ér vektor AB x AC, sedan anvind exempel
1.43. Svar 2x — 6y + 3z + 3 = 0.

. Finn ekv pa parameterform for den rétta linje i rummet som gar genom
punkten M (1,2,3) och som &r vinkelratt till planet 2x — 3y + z = 11.

Tips: En riktningsvektor till linjen &r en normal till planet, Svar: « =
142t y=2-3t, z=3+1t.



10.

11.

12.

13.

14.

Finn avstandet mellan tva plan 2z + 3y — 2 =0 och 22 4+ 3y — z = 1.

Tips: Betrakta en punkt, sdg A(1,0,2), pa forsta planet och en punkt,

sag B(1,0,1) pa andra planet; langden av ortogonala proektionen av

vektor AB pa en normal till planen ger Svar: Tl

Finn avstandet fran punkten M(1,2,3) till linjen L : x = 2+1t, y =
t, z=—1—1t.

Tips: Betrakta en punkt pa linjen, sig A(2,0, —1), ortogonalt projecera
vektor M A pa linjen (anvénd en riktningsvektor for linjen), laingden av

differensen MA — MA;, dr avstandet Svar: 3v/2.
For vilket reellt tal k dr tva vektorerna i RY, @ = (1,2,3,k) och 7 =
(k,2,3,4), ortogonala med avseende pa den euklidiska skalarprodukten?

Tips: Skriv ner skaldarprodukten pa koordinatform fér vektorerna, denna

maste vara 0, 16s ut k& Svar: —%

Finn skaldrprodukten @ - v om |t + | = 4 och |u — 9| = 3.

Tips: Kvadrera bade likheterna, anvand egenskaper hos skalarprodukten

och 16s ut @ - ¥ ur det nya systemet Svar: %.

Betrakta matriser

3 2
R _1>,B: -1 4 |,0c=(-14 51
(o RIES )

Berdkna den produkt av AB, BC, BA som har mening.

Tips: Kolla typer av matriser Svar:

12 1
BA=] -4 9
4 1

Betrakta matriser

(3o (a) e (1) ee(3)

Vilka av dem &r symmetriska?

Tips: Repetera definitionen Svar: B, D.
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Betrakta den avbildning f : R™ — R™ som ges av

Y1 = 221 + 322
Y2 = —x1 + X2
Y3 = 4xq + x9.

Ange n och m, och finn avbildningensmatris i fall avbildningen é&r linjar.

Svar: n =2, m =3,

A= -

= =N
—_ = W

Lat T vara en linjér avbildning fran R? till R och T(e;) = (1,2,3) och
T(e2) = (3,4,5). Finn T'(2,1).

Tips: Observera att vektorn (2,1) = 2€; + €3, anvénd linjera egenskaper
Svar: T'(2,1) = (5,8,11)
Finn bilden av vektor @ = (2,3) under rotationen med —60 grader.

Tips: Finn matrisen for rotationen och multiplicera denna med vektorn
(skriven som en kolonnmatris). Svar:

1 2+ 3V3
2\ —2v/3+3

Hitta avbildningensmatris for avbildningen som ges av en ortogonal
proektion pa y-axeln, foljd av en spegling i z-axeln.

Tips: anvand satsen om sammansatta avbildningar samt matriser for
namnda avbildningar Svar:

=0 1)

Bestam 16sningsméngden till ekvationssystem
T, + 2x0 — 33 + T4 = 2.

Tips: Los ut en variabel, sdg x1 ur ekv, betrakta ovriga variabler som
parametrar Svar: x1 = —2t+3p—s+2, xo =t, x3 = p, x4 = S, dar
t,p, s ar godtyckliga reella tal.
For vilka reella tal k har foljande ekvationssystem oandligt manga 16sningar,

T+ ky = %

kx 4+ 4y = 1.

Tips: Anvand Gauss elimination, villkoret pa k: andra raden ska besta
av nollor Svar k = 2.



