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1. Determinare una base dei seguenti sottospazi U di V = Rn, trovare W
t.c. U + W = V e U ∩W = (0):

(a) U = 〈(6, 3, 6), (2, 2, 3), (0,−1,−1)〉
(b) U = 〈(1, 1,−2), (1,−1, 2), (0, 2,−4)〉
(c) U = 〈(−2, 0,−2,−3), ( 1

2 , 0,
1
2 ,

3
2 ), (2, 1, 2, 3), (2, 3, 2, 3)〉

(d) U = 〈(1, 0, 0, 1), (0, 1, 1, 0), (−1, 0,−1, 0), (1, 1, 0, 0)〉
(e) U = 〈(1, 0, 0, 1, 0), (2, 0, 1, 1, 0), (1, 0, 0,−1, 0), (1, 0, 1, 1, 0)〉

2. Sia V uno spazio vettoriale e siano v1, v2, . . . vn ∈ V tali che vi 6= 0 ∀i.
Mostrare che 〈v1, v2, . . . vn〉 = 〈v1〉 ⊕ 〈v2〉 ⊕ · · · ⊕ 〈vn〉 ⇔ v1, v2, . . . vn sono
linearmente indipendenti.

3. Determinare dai seguenti insiemi di vettori, un sottoinsieme di vettori
linearmente indipendenti e usarli per creare una base di Qn al variare di
a ∈ Q

(a) v1 = (a,−a), v2 = (a, a)

(b) v1 = (1, 3, 2), v2 = (1, 2, 2), v3 = (0, a, 0)

(c) v1 = (2, 1, 2, 1), v2(1, 0, 1, 0), v3 = (0, 1, 0, 1), v4 = (1, , 2, a, 1)

(d) v1 = (1, 0, 0, 2), v2(1, 0, 1, 0), v3 = (3, a, 0, 2), v4 = (2, a, a, 4)

(e) v1 = (2, 1, 0, 3), v2 = (1, 1, 2, 0), v3 = (2, 0,−4, 6), v4 = (1, 0, 1, 0),
v5 = (0, 1, 1, 0)

(f) v1 = (1, 0, 0, 1), v2 = (1, 0, a, a), v3 = (0, 0, 1, 0), v4 = (0, a, 0, a),
v5 = (0, 2, 1,−1)

4. Determinare, se esistono, tutte le soluzioni dei seguenti sistemi di equazioni
lineari a ceofficenti in R, usando il metodo Gauss-Jordan:

(a)

 3x + 2y + 2z = 1
2x + 3y + 4z = 4
x + 3y + 2z = 1

(b)

 x + 2y + z = 1
x + y + 3z = 4
y − 2z = 7

(c)

 2x + 3y + 2z = 1
2x− y − z = 1
x− y − z = 3

(d)

 z = 1
x− 3y + z = 4
x + 3y + z = 5
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