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1. Med exempelvis Sarrus regel beräknas detA = 16 6= 0, s̊a A är in-
verterbar. Vi har detB = 0, s̊a räkneregler för determinanter ger
det(A−1B) = detB/ detA = 0/16 = 0.

2. Systemets totalmatris är  1 1 2
3 −2 0
−1 1 2


som medelst elimination kan överföras p̊a (exempelvis) formen 1 1 2

0 5 6
0 0 1

 .

Nedersta raden motsvarar ekvationen 0 = 1, s̊a systemet är olösligt.

Normalekvationen blir(
11 −6
−6 6

)(
x
y

)
=
(

0
4

)
vars enda lösning är x = 4/5, y = 22/15.

3. Vi löser ut X ur ekvationen och f̊ar X = A−1(E −A)B = A−1B −B,
det vill säga

X =
(

1 1
1 2

)−1( 3 −1
0 2

)
−
(

3 −1
0 2

)
=
(

3 −3
−3 1

)
.

4. Tv̊a vektorer som är parallella med planet är linjens riktningsvektor
v = (1, 2,−1) och AB = (1,−2, 1). En normalvektor till planet ges
därför av vektorprodukten AB × v = (0, 2, 4). Planets ekvation är
därför 2x2+4x3 = K för lämpligt K som bestäms till 2 genom att sätta
in exempelvis A eller B. Planets ekvation blir allts̊a (efter division med
tv̊a) x2 + 2x3 = 1.



5. Sekularekvationen det(A− λE) = 0 blir λ(λ+ 1)(λ− 1) = 0, s̊a egen-
värdena är −1, 0 och 1. De tillhörande egenvektorerna visar sig vara
v1 = s(−1, 0, 1), v0 = t(1, 0, 1) och v−1 = u(0, 1, 0) (s, t, u 6= 0). Om vi
väljer (exempelvis) s = t = u = 1, f̊as

T =

 −1 1 0
0 0 1
1 1 0

 , D =

 1 0 0
0 0 0
0 0 −1

 .

(Det g̊ar ocks̊a att välja s, t, u s̊a att T blir en ortogonalmatris, men det
behövs inte här.) Eftersom D99 = D f̊as A99 = TD99T−1 = TDT−1 =
A.

6. Med projektionsformeln beräknar man F (e1) = 2
9(2e1 − e2 − 2e3),

F (e2) = −1
9 (2e1 − e2 − 2e3) och F (e3) = −2

9 (2e1 − e2 − 2e3), varför
avbildningsmatrisen blir

A =
1
9

 4 −2 −4
−2 1 2
−4 2 4

 .

7. Förutom de givna egenvektorerna följer det ur uppgiftsformuleringen
att e1 − e2 − e3 är en egenvektor med egenvärde 0. Vi kan därför
diagonalisera avbildningsmatrisen A med hjälp av matriserna

D =

 2 0 0
0 2 0
0 0 0

 , T =

 1 1 1
0 −1 −1
3 0 −1

 .

Lite matriskalkyl ger sedan

A = TDT−1 =

 −4 −6 2
6 8 −2
6 6 0

 ,

varför F (e1 + e2 + e3) = −8e1 + 12e2 + 12e3.


