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Esercizio 1. Di ognuno dei seguenti sottoinsiemi di R3, stabilire, motivando

la risposta, se sono o meno un sottospazio vettoriale: (X :=

 x1
x2
x3

 ∈ R3)

1. {X ∈ R3|x1 + x2 − x3 = 1}

2. {X ∈ R3|x21 + x22 = 0}

3. {X ∈ R3|x21 + x2 − x3 = 0}

4. {X ∈ R3|x1 + x2 − x3 = 0, x1 ≥ 0}

5. {X ∈ R3|x1 ≥ 0, x2 + x3 = 0}

6. {X ∈ R3|x1x2x3 = 0}

7. {X ∈ R3|x1 + x2 − x3 = 0, x2 + x3 = 0}

8. {X ∈ R3|x1 + x2 − x3 = 0, x2 + x3 = 1}
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Per brevità utilizziamo la seguente notazione: scriviamo

U : sistema lineare

per intendere “U è l’insieme delle soluzioni del sistema lineare”.

Esercizio 2. Descrivere i seguenti insiemi in forma parametrica e dedurre
che sono sottospazi vettoriali:

1. In R5

U1 :


2x2 + 2x3 − 4x4 − 2x5 = 0
−x1 + 3x2 + 2x3 + x5 = 0
2x1 − 2x2 − 4x3 + 5x4 − 3x5 = 0

2. In Q4, al variare di λ ∈ Q:

U2 :


(λ− 1)x1 + 2x2 + 3x4 = 0
λx2 + (λ+ 1)x4 = 0
x1 + λx3 + x4 = 0
(λ− 1)x1 + x4 = 0
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Esercizio 3. 1. Per le seguenti coppie di vettori geometrici
−→
OA e

−−→
OB

disegnare i vettori geometrici
−→
OA+

−−→
OB, (−2)

−→
OA+

−−→
OB, 2

−−→
OB.

O

B

A

O

A

B

2. In ognuno dei seguenti casi, scrivere
−→
OC come combinazione lineare di−→

OA e
−−→
OB.

O

A

B

C

O

A

B

C

O

A

B

C

O

A

B

C
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Esercizio 4. Dimostrare che le seguenti coppie di sottospazi U1 e U2 sono
uguali.

1. In R4, U1 = 〈


1
0
1
1

 ,


3
0
0
−1

 ,


−1
0
1
−1

〉, U2 = 〈e1, e3, e4〉.

2. In K[x], U1 = 〈1, 1− x, x− x2, x2 − x3〉, U2 = K[x]≤3.

3. In C4, U1 = 〈


3
1
−4
−4

 ,


0
2
4
−3

 ,


0
0
−3
5

 ,


0
0
0
4

〉, U2 = C4.
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Esercizio 5. Determinare se l’insieme {v1, v2, v3} è linearmente indipen-
dente oppure linearemente dipendente in ognuno dei seguenti casi:

1. v1 =

(
1
1

)
, v2 =

(
1
2

)
, v3 =

(
−1
1

)
∈ R2;

2. v1 =

 1
1
0

 , v2 =

 1
2
1

 , v3 =

 −1
1
0

 ∈ R3;

3. v1 =


1
1
0
1

 , v2 =


1
2
0
1

 , v3 =


−1
1
0
1

 ∈ R4;

4. v1 = 1 + x, v2 = 1 + x− x2, v3 = 1 + x+ x3 ∈ R[x]≤3;

5. v1 = sin(x), v2 = sin(2x), v3 = sin(3x) ∈ RR.


