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Esercizio 1. Si consideri il sistema omogeneo di 3 equazioni in 6 incognite x1 − x2 + x3 − x4 + x5 − x6 = 0
x3 − 2x4 + x5 + x6 = 0
x5 − x6 = 0

Osserviamo che trattasi di un sistema omogeneo a scala Sx = 0.
Determinare i pivots della matrice S. Determinare le variabili dipendenti del sis-
tema e quelle libere. Risolvere il sistema. Sia Σ0 l’insieme delle soluzioni. Spiegare
perché Σ0 è un sottospazio di R6. Determinare k ∈ N e k vettori {w1, . . . , wk} in
R6 in modo tale che

Σ0 = Span(w1, . . . , wk)
Determinare una base per Σ0.
Determinare il rango di S. Determinare una base per Im S.

Si consideri ora il sistema non-omogeneo di 3 equazioni in 6 incognite x1 − x2 + x3 − x4 + x5 − x6 = 1
x3 − 2x4 + x5 + x6 = 0
x5 − x6 = 2

Osserviamo che trattasi di un sistema a scala Sx = c. Sia Σ l’insieme delle soluzioni.
Determinare k ∈ N e k + 1 vettori {u1, . . . , uk, v0} in R6 in modo tale che

Σ = v0 + Span(u1, . . . , uk)

Confrontare Σ e Σ0.
Esercizio 2. Si consideri il sistema omogeneo di 4 equazioni in 5 incognite

x1 + x2 + 2x3 + x5 = 0
x1 − x2 + x4 + x5 = 0
x1 − x3 − x5 = 0
x1 + 2x2 + 5x3 + 3x5 = 0

Sia Σ0 l’insieme delle soluzioni. Esprimere Σ0 come nucleo di un’applicazione lineare
LA.
Applicare il metodo di Gauss e determinare un sistema omogeneo a scala, Sx = 0,
equivalente al sistema dato.
Determinare k ∈ N e k vettori in R5 in modo tale che Σ0 = Span(v1, . . . , vk).
Determinare una base di Σ0.
Esercizio 3. Si consideri il sistema non-omogeneo di 4 equazioni in 5 incognite

x1 + x2 + 2x3 + x5 = 1
x1 − x2 + x4 + x5 = 2
x1 − x3 − x5 = 1
x1 + 2x2 + 5x3 + 3x5 = 1

3.0 Applicare il metodo di Gauss e determinare un sistema a scala, Sx = c, equiv-
alente al sistema dato.
3.1 Verificare che il sistema a scala Sx = c è compatibile. (Otteniamo quindi la
compatibiltà del sistema iniziale.)
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3.2 Sia Σ l’insieme delle soluzioni del sistema iniziale. Scrivere Σ nella forma

Σ = Span(w1, . . . , w`) + v0

per un opportuno ` ∈ N e per opportuni vettori w1, . . . , w`, v0 in R5. (Suggerimento:
utilizzare l’esercizio precedente ....)
Esercizio 4. Determinare una base per il sottospazio di R5:

W = {x ∈ R5 |x1 − x3 + x4 + x5 = 0}


