
Γραµµικη Αλγεβρα ΙΙ
Προχειρη ∆οκιµασια 9

∆ιδασκοντες: Ν. Μαρµαρίδης - Α. Μπεληγιάννης

Βοηθοι Ασκησεων: Χ. Ψαρουδάκης

Ιστοσελιδα Μαθηµατος :
http://users.uoi.gr/abeligia/LinearAlgebraII/LAII.html

20 - 6 - 2012

΄Ασκηση 1. Να ϐρεθούν οι κύριοι άξονες της τετραγωνικής µορφής

q : R3 −→ R, q(x, y, z) = xy + yz
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΄Ασκηση 1. Να ϐρεθούν οι κύριοι άξονες της τετραγωνικής µορφής

q : R3 −→ R, q(x, y, z) = xy + yz

Λύση. Ο πίνακας της τετραγωνικής µορφής q είναι
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Υπολογίζουµε το χαρακτηριστικό πολυώνυµο του πίνακα A. ΄Εχουµε :
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΄Αρα οι ιδιοτιµές του πίνακα A είναι λ1 = 0, λ2 =
1√
2
και λ3 = − 1√

2
πολλαπλότητας ένα.

• Για τον ιδιόχωρο V(0) λύνουµε το παρακάτω οµογενές σύστηµα:0 1
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Υπολογίζουµε : ‖(1, 0,−1)‖ =

√
2. Τότε το σύνολο

ΟΚΒ :
{
~ε1 =

 1√
2

0
− 1√

2

}
αποτελεί µια ορθοκανονική ϐάση του V(0).
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• Για τον ιδιόχωρο V(
√
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) έχουµε το οµεγενές σύστηµα:−
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Από τη πρώτη εξίσωση έχουµε y =
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΄Εχουµε ‖(1,
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• Για τον ιδιόχωρο V(−
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Τότε
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Εποµένως οι κύριοι άξονες της τετραγωνικής µορφής q είναι{
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ή ως διανύσµατα του R3
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Τέλος η τετραγωνική µορφή q στους κύριους άξονες γράφεται ως εξής :
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