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Skriftlig preve den 10. december 2012.

Kursus Navn: Matematik 1 (2-timers prgve for efterarssemesteret). Kursus nr. 01005
Tilladte hjeelpemidler: Alle af DTU tilladte hjelpemidler ma medbringes og benyttes.
Veagtning: De fire opgaver vaegtes ens.

Alle svar skal vere begrundede, og mellemregninger skal anfgres i passende omfang.

Der ma ikke kommunikeres med andre under prgven, hverken direkte eller elektronisk.

OPGAVE 1

Et reelt lineart ligningssystem er givet ved:
x1+x3=0

xX1+2x+3x3=0
1. Opstil ligningssystemets totalmatrix T og bestem trap(T).
2. Opskriv tre forskellige lgsninger til systemet.
En linezr afbildning f : R® — R? er givet ved f(x1,x2,x3) = (x1 4+ X3, X1 +2x2 4+ 3x3).

3. Angiv en basis for kernen for f.

4. Bestem dimensionen af billedrummet f(R?).

OPGAVE 2

I planen er der givet et seedvanligt retvinklet (O, i, j )-koordinatsystem, hvor alle vektorer teenkes
afsat ud fra origo. Den tilhgrende standardbasis (i, j) betegnes med e. En ny basis a = (aj,as)
og en vektor v er indtegnet i koordinatsystemet som vist pa figuren.

Om en linear afbildning f, som afbilder m@ngden af plane vektorer ind i ma&ngden af plane
vektorer, oplyses at f(i) = a; og f(j) = a;.

1. Ggr rede for at afbildningsmatricen for f med hensyn til basis e er givet ved:
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2. Bestem koordinatvektoren for billedvektoren f(v) med hensyn til basen e.
3. Bestem en vektor u som opfylder f(u) =v.
4. Lad ,F, betegne afbildningsmatricen for f med hensyn til basis a. Bestem ,F,,.

5. Bestem koordinatvektoren for billedvektoren f(v) med hensyn til basen a.

Opgavesattet fortsatter —



OPGAVE 3
En 1. ordens inhomogen liner differentialligning er for t € R givet ved
(%) x'(t)+a-x(r)=q(r)

hvor a er et reelt tal og ¢(¢) en given reel, kontinuert funktion. Betragt funktionerne:
1 3 2t Us | —x
xl(t):§e +2e 7 og xz(t):§e +e 7.
1. Vis at hvis deri () gelder at a =2 og ¢(t) =e*, sa er x1(t) og x»(t) Igsninger til (%),
mens differensen x;(#) —x2(¢) er en lgsning til den til (%) svarende homogene linezre
differentialligning.

Betragt funktionerne:

2. Bestem det tal @ og den funktion ¢(¢) i (%) som opfylder at x3(¢) og x4(¢) er lgsninger

til ().

OPGAVE 4
Et differentialligningssystem er givet ved
X1 /(l‘) = 2 ‘Xz(t)
x' (1) =—2-x(1)

hvor t € R.
1. Ggr rede for at differentialligningssystemet har systemmatricen
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2. Opstil det karakteristiske polynomium for A og bestem de to komplekse egenverdier for
A.

3. Bestem en egentlig egenvektor for hver af de to egenvardier for A .

4. Opskriv ved hjelp af de i spgrgsmal 2 og 3 fundne egenvardier og egenvektorer for A den
fuldstendige komplekse lgsningsmeaengde til det givne differentialligningssystem.

5. Bestem den lgsning til differentialligningssystemet der opfylder begyndelsesvardibetin-
gelsen x1(0) =0 og x»(0) =2.

Opgavesattet er slut.



