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Esercizio 1. Calcolare il rango delle seguenti matrici al variare di λ, k ∈ R:

1. A =

⎛

⎜
⎜
⎜

⎝

1 −1 0 1
0 2 1 0
2 0 λ −1
1 1 1 1

⎞

⎟
⎟
⎟

⎠

2. B =
⎛

⎜

⎝

0 1 1 k
1 k 2 1

k + 1 0 k + 1 1

⎞

⎟

⎠

3. C =
⎛

⎜

⎝

1 k −2
λ 1 0
0 −1 λ

⎞

⎟

⎠

4. D =

⎛

⎜
⎜
⎜

⎝

1 + k 1 1
0 0 −1

2k + 2 2 + k 1
0 −3k + 1 1

⎞

⎟
⎟
⎟

⎠

Esercizio 2. Siano A,B ∈Mm,n(K), si stabilisca quali delle seguenti afferma-
zioni sono vere:
(si fornisca una dimostrazione quando è vero e un controesempio quando è falso)

1. r(A) ≤min{m, n};

2. r(A +B) ≤min{r(A), r(B)};

3. r(A +B) ≤ r(A) + r(B).

Esercizio 3. Sia A =
⎛

⎜

⎝

1 2 3 4
0 1 1 0
1 0 2 1

⎞

⎟

⎠

∈M3,4(K):

1. Trovare almeno una sottomatrice che abbia rango 2.

2. Trovare, se esiste, una sottomatrice che abbia rango 3. Cosa puoi dedurre
sul rango di A?



Esercizio 4. Utilizzando il teorema di Kronecker-Rouché-Capelli si determi-
ni se i seguenti sistemi di equazioni lineari sono o meno compatibili, in caso
affermativo calcolarne le soluzioni.

1.

⎧
⎪⎪⎪⎪
⎨
⎪⎪⎪⎪
⎩

X1 +X2 +X3 = 1

−X1 +X2 + 5X3 = 0

2X2 + 6X3 = 0

2.

⎧
⎪⎪⎪⎪
⎨
⎪⎪⎪⎪
⎩

2X1 +X2 +X3 = 0

X1 +X2 +X3 = 1

3X1 +X2 −X3 = 0

3.

⎧
⎪⎪⎪⎪
⎨
⎪⎪⎪⎪
⎩

X1 −X2 = 2

3X1 +X2 − 2X3 = 0

X1 −X2 = −1

Esercizio 5. Si considerino i sottospazi U = ⟨u1, u2⟩ e V = ⟨v⟩ di R4, dove:

u1 = (1,2,3,4); u2 = (−1,1,1,2); v = (1,8,11,16)

Calcolare dim(U), dim(V ), dim(U + V ) e dim(U ∩ V ).

Esercizio 6. Utilizzando il teorema di Kronecker-Rouché-Capelli si determinino
le soluzioni dei seguenti sistemi di equazioni lineari, al variare del parametro
k ∈ R.

1.

⎧
⎪⎪⎪⎪
⎨
⎪⎪⎪⎪
⎩

X2 + kX3 = k + 1

X1 +X2 +X3 = 2

kX1 +X2 = 1 + k

2.

⎧
⎪⎪⎪⎪
⎨
⎪⎪⎪⎪
⎩

X1 +X2 +X3 = k

X1 +X2 −X3 = 1

2X1 +X2 + kX3 = k + 1

3.

⎧
⎪⎪⎪⎪
⎨
⎪⎪⎪⎪
⎩

X1 +X2 = −k

kX1 + (k − 2)X2 = −1

(1 + k)X1 + kX2 = 2

4.
⎧
⎪⎪
⎨
⎪⎪
⎩

(k + 1)X1 + (k − 1)X2 +X3 = 0

(2k − 1)X1 +X2 + (k − 1)X3 = k

Esercizio 7. Sia V = R[x]≤1 lo spazio vettoriale dei polinomi di grado al più 1

1. Dimostrare che B1 = {1,1 + x} e B2 = {1 − x,2x} sono due basi di V .

2. Trovare le coordinate dei seguenti vettori di V rispetto alla base B1 e
rispetto alla base B2

v1 = 1 v2 = x v3 = 3x + 3



Esercizio 8. Usando il concetto di rango, stabilire se le seguenti matrici sono
o meno invertibili:

1. A =
⎛

⎜

⎝

1 0 −1
2 1 0
1 1 2

⎞

⎟

⎠

2. B =
⎛

⎜

⎝

1 1 −1
1 −1 2
1 1 −1

⎞

⎟

⎠

3. C =
⎛

⎜

⎝

2 −1 1 0 3
1 0 2 1 −1
2 −3 1 −2 1

⎞

⎟

⎠

4. D =

⎛

⎜
⎜
⎜

⎝

1 −2 0 1
1 0 −1 2
0 −1 2 1
3 −1 1 2

⎞

⎟
⎟
⎟

⎠

Esercizio 9. Siano U, V due sottospazi vettoriali di R3 di dimensione 2.

1. Dimostrare che U ∩ V ≠ {0};

2. Determinare tutte le possibili intersezioni e descrivere un esempio per
ognuna di esse.

Esercizio 10. Siano v1, ..., vk vettori in Rn
(k ≤ n) e sia A ∈Mn,k la matrice ot-

tenuta incolonnando suddetti vettori, dimostrare che v1, ..., vk sono linearmente
indipendenti se e solo se r(A) = k


