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OPGAVE 1

Et polynomium P er givet ved:

P(z) = (z2 +4 · z+4) · (z2−6 · z+10) , z ∈ C .

1. P fremstår som et produkt af to andengradspolynomier. Bestem for hver af de to anden-
gradspolynomier dets diskriminant og brug diskriminanten til at bestemme andengradspo-
lynomiets rødder.

2. Bestem rødderne for P og angiv deres algebraiske multiplicitet. Opskriv P på fuldstændig
faktoriseret form.

3. Polynomiumsbrøken
(z2 +4 · z+4) · (z2−6 · z+10)

z+2
kan omskrives til et tredjegradspolynomium på formen

Q(z) = a · z3 +b · z2 + c · z+d .

Bestem a, b, c og d .

OPGAVE 2

Lad a være et vilkårligt reelt tal. Der er givet det lineære ligningssystem:

x1 + x2 + x3 = 1
x1 +(a−1) · x2 + x3 = 1

x1 + x2 +(1−a2) · x3 = a

1. Bestem determinanten af ligningssystemets koefficientmatrix. For hvilke værdier af a er
determinanten lig mod 0?

2. Bestem for hver af værdierne a = −1, a = 0 og a = 2 den fuldstændige løsning af lig-
ningssystemet.



OPGAVE 3

I R2 er der givet vektorerne v1 = (1,−1) og v2 = (1,−2) . Endvidere er en lineær afbildning
f : R2→ R2 med hensyn til standardbasen e i R2 givet ved afbildningsmatricen

eFe =

[
6 4
−8 −6

]
.

1. Gør rede for at vektorsættet v= (v1, v2) er en basis for R2 , og opskriv basisskiftematricen
eMv der skifter fra v-koordinater til standard e-koordinater.

2. Det oplyses at v1 og v2 er egenvektorer for f hørende til to forskellige egenværdier for f .
Til hvilken egenværdi hører v1 og til hvilken hører v2 ?

3. Bestem afbildningsmatricen vFv for f med hensyn til basen v .

4. En vektor u er med hensyn til basen v givet ved koordinatvektoren

vu =

[
1
3

]
.

Opskriv f (u) som en linearkombination af v1 og v2 .

OPGAVE 4

Der er givet matricen A =

[
3 2
−4 −3

]
. Vi betragter et lineært 1. ordens differentialligningssy-

stem: [
x1
′(t)

x2
′(t)

]
= A

[
x1(t)
x2(t)

]
, t ∈ R .

1. Bestem den fuldstændige løsning til differentialligningssystemet, og forklar hvordan egen-
værdierne for A indgår i løsningen.

2. Der findes netop én løsning til differentialligningssystemet som opfylder[
x1(0)
x2(0)

]
=

[
−1

4

]
.

Bestem den løsning.

Opgavesættet er slut.


