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Ariketa hau egiteko arauak Moodle-en argitaratuta daude, eta ikasleak ezagutu behar ditu 

 

1. ORRIA   

Izan bedi Aœ�n×n(ℝ), 2 − − =n nA A I O  ekuazioa egiaztatzen duen matrizea, non In eta 
On n ordenako identitate matrizea eta matrize nulua diren, hurrenez hurren. 

[A]  Frogatu A matrizea erregularra dela eta kalkulatu bere alderantzizkoa. (2 puntu) 
[B]  Aurreko emaitza erabiliz, ⋅ ⋅ − =n nA X A I O  ekuazioa ebatzi. (2 puntu) 

[C]  Izan bedi ( ) 2 1λ λ λ= − −p  polinomioa. A matrizearen polinomio deuseztatzailea 

al da? A matrizearen polinomio karakteristikoa izan daiteke? (puntu 1) 

[D] ( ) 1
det

2
=

n
A  dela jakinik, kalkulatu ( )det X . (puntu 1) 

 
Hurrengo galderen ebazpenerako Mathematica programako ondoko kodea ematen da: 
 

 
Izan bedi hurrengo polinomioen sistema: 

( ) ( ) ( ) ( ){ }2 2 2 2
1 2 3 42, 1, 3 2 , 2 7= = − = + + = + = − −S p x x p x x x p x x x p x x x Õ �2(x) 

[E] Adierazi ( )=V L S  azpiespazio bektorialaren bi oinarri desberdin, B1 eta B2. 

                                                                                                             (2 puntu) 

[F]  Baldin ( )∈p x �2(x) betetzen bada, ( )∈p x V  betetzeko baldintza adierazi.(puntu 1) 

[G] Kalkulatu S-ko polinomioen koefizienteak errenkadaka dituen M matrizearen 
heina. (puntu 1) 

 

2. ORRIA  

Izan bedi honako azpimultzoa  S = {p(x) œ �3(x) / p(–1)= –p(1) ⁄ p(0)=p (́0)}  
 

[A] Egiaztatu S  �3(x)-ko azpiespazio bektoriala dela. (2 puntu) 
[B] Lortu S-ren BS oinarri bat eta bere dimentsioa adierazi. (2 puntu) 
[C] KalkulatuS T∩ , non T = { p(x) œ �3(x) / p´(0) = 0} Õ �3(x) den, oinarri bat 

lortuz eta bere dimentsioa adieraziz. (2 puntu) 
[D] Lortu S-ren azpiespazio bektorial ortogonala �3(x)-ko ohiko biderkadura eskalarra 

erabiliz, oinarri bat lortuz eta dimentsioa adieraziz. (3 puntu) 
[E] Lortu BS oinarria barnean duen �3(x) espazio bektorialaren oinarri bat. (puntu 1) 
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3. ORRIA  

Izan bedi hurrengo ezezagunen koefizienteen matrize zabalduak zehazten duen ekuazio 
linealetako sistema: 

( )
2 1

2 2 1 1

2 1

2 0 1

α α α
α α α α

α α
α

+ 
 + + =
 
  
 

AM
 

eta Mathematica programako ondorengo kodea: 
 

 
 
[A] Adierazi sistema era bektorialean. (puntu 1) 

[B] Kalkulatu AM . (2 puntu) 

[C]  Sailkatu, arrazoituz, emandako sistema α ∈ℝ  parametroaren balio desberdinen 
arabera. (2 puntu) 

[D]  Sistema bateragarria den kasuetan ebatzi Gauss-Jordan metodoa erabiliz. (2.5 puntu) 
[E]  1α = −  kasurako sistema era hurbilduan ebatzi, Karratu Txikien Metodoa eta 

ariketa honetarako egokia den espazio bektorialeko ohiko biderkadura eskalarra 
erabiliz. Egindako errorea kalkulatu eta lortutako emaitza interpretatu.   (2.5 puntu) 

                                            

4. ORRIA  

Izan bedi hurrengo matrize erreala: 

3 0 5

2 2

2 0 4

A γ
− 
 =  
 − 

 

[A]  Lortu A matrizearen balio propioak. (puntu 1) 
[B]  A matrizea diagonalizagarria al da 0γ = denean? Erantzuna justifikatu, eta erantzuna 

baiezkoa bada, P matrizea lortu. (4 puntu) 
[C] Kalkulatu A  eragiketarik egin gabe. Cayley–Hamilton-en teorema aplikatuz 

1γ = −  kasurako A-1 matrizea kalkulatu. (3 puntu) 

[D] 1γ = −  kasurako 4A − -ren balioa zehaztu. (2 puntu) 

 
Noten argitalpena: 2014ko urtarrilaren 17an, 17:00etan 

Ariketen berrikuspena: 2014ko urtarrilaren 20an, 10:30etan  
(7I1 Matematika Aplikatuko Laborategia) 

In[1]:= h1 = 81, 0, −1, 0<; h2 = 81, 0, 1, 1<; h3 = 8−1, −2, 2, 2<; f = 8h1, h2, h3<;

In[2]:= MG = Table@f@@iDD.f@@jDD, 8i, 3<, 8j, 3<D

Out[2]= 882, 0, −3<, 80, 3, 3<, 8−3, 3, 13<<
In[3]:= FO = Orthogonalize@fD

Out[3]= :: 1
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In[4]:= v = 8−1, −1, −1, −1<; pv = Sum@Projection@v, FO@@iDDD, 8i, 3<D êê FullSimplify

Out[4]= :− 13
11

, −
8
11

, −
13
11

, −
7
11

>

In[5]:= j = Dot@pv − v, pv − vD

Out[5]=
3
11

In[6]:= incognitas = 8l, m, n<; sistema = HTranspose@fD.incognitas == pvL êê FullSimplify;

Xa = Solve@sistema, 8l, m, n<D

Out[7]= ::l →
6
11

, m → −
15
11

, n →
4
11

>>


