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7. Koordinaterna är (1,−1).
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19. −1 < a < 1
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1. Avbildningens matris är radekvivalent med
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2. Eftersom < p, p0 >=< p, p2 >= 0 är den ortogonala projektionen

p̂ =
< p, p1 >

< p1, p1 >
p1 =

3
5
t.

Eftersom p− p̂ = t3 − 3
5
t är ortogonal mot W, dvs tillhör W⊥, och dim W + dim W⊥ =

= dimP3 = 4 följer att dim W⊥ = 4− 3 = 1 och allts̊a är t ex t3 − 3
5
t en bas för W⊥.

3. Matrisen för den kvadratiska formen är A =

 0 1 1
1 0 1
1 1 0

 . Eftersom egenvärdena är

2,−1,−1 finns ett ortogonalt basbyte x = Py s̊a att den kvadratiska formen blir Q(y) =
2y2

1 − y2
2 − y2

3 , där y1, y2, y3−axlarna blir hyperboloidens Q(y) = 1 symmetriaxlar. Ytan
skär endast y1−axeln vilken svarar mot en egenvektor hörande till egenvärdet 2. En s̊adan
tillhör Nul (A− 2I) och vi finner att den aktuella symmetriaxeln har riktningen (1, 1, 1).
Skärningen med symmetriaxeln är (±1/

√
2, 0, 0) i y1y2y3-systemet vilket enligt x = Py

svarar mot ±(1/
√

6, 1/
√

6, 1/
√

6) i x1x2x3-systemet. Notera att P ska vara en ortogonal
matris, dvs kolonnerna ska vara normerade.

4. Om {v1, . . . ,vp} är linjärt beroende s̊a finns skalärer c1, . . . , cp , ej alla 0 , s̊a att
c1v1 + . . . + cpvp = 0. Eftersom T är linjär följer av denna relation att
c1 T (v1) + . . . + cp T (vp) = 0, dvs {T (v1), . . . , T (vp)} är linjärt beroende.

Om {T (v1), . . . , T (vp)} är linjärt beroende s̊a finns p̊a samma sätt skalärer c1, . . . , cp ,
ej alla 0, s̊a att c1 T (v1)+ . . .+cp T (vp) = 0. Eftersom T är linjär följer av denna relation
att T (c1v1 + . . . + cpvp) = 0. Om T är ett-till-ett är 0−vektorn den enda vektor som
avbildas p̊a 0−vektorn och det följer att c1v1+ . . .+cpvp = 0, dvs {v1, . . . ,vp} är linjärt
beroende.


