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Lineare Gleichungssysteme, Inverse Matrizen

Aufgabe 4.8: Gesucht ist der Rang der folgenden Matrizen

1221 4 0 410 1
25718 4 8 18 7
C=113437 und  D=119 18 40 17

341209 1 7 A7 “B

Aufgabe 4.9: Untersuchen Sie die linearen Gleichungssysteme auf Lésbarkeit
und geben Sie gegebenenfalls die allgemeine Léosung an. Interpretieren Sie das
Ergebnis geometrisch.

T - 2y = -2 dr + 2y — 2z = =2
(1)2x+3y—2z=1 (2)—2m—y+z=1’
Aufgabe 4.10: Untersuchen Sie, ob die folgenden Gleichungssysteme lésbar
sind. Bei Losbarkeit ist die allgemeine Losung des Gleichungssystems zu be-

rechnen.
6£L‘1 + 51‘2 = —45 1 + 21’2 + 31‘3 = 1
(1) 2r; — bxy + 6z3 = 3 @) Ty + Xy + x3 =
21‘1 + 32]2 -t T3 = -20 41131 + Ty — 21133 = -3
4z, + 69 + 223 = -—58 Ty + 229 + bxzz3 = 5
Ty — 2Ty + 223 + 3z4 = 3
(3) Ty + 3z + 23 + 324 = 13
2ty + ® + Sz3 — 44 = 6
2y — 4x9 + 63 — 434 = —4

Aufgabe 4.11: Geben Sie die allgemeine Losung X der folgenden linearen
Gleichungssysteme AX = B an.

{3 B < 4 2
MmA=| 35 2 11],B=| 7]|;
-11 -2 03 7

NG TH
(2) A= 51],B=]38];: 38A4= . B=| "
13 7 5 0109 6

| | 45 3 —4

Aufgabe 4.12: Von folgenden Matrizen ist die inverse Matriz zu berechnen,‘
falls diese existiert.

12 2 s 20 3
WA= 35 2 ,(2)B=<51>, @c=[12 -1].
23 1 =3 44 1

Aufgabe 4.13: Fiir welche Werte des Parameters a € R ist die Matriz

1 0 2
B=| 230
2 4 a

invertierbar? Unter der Voraussetzung, dass die inverse Matriz existiert, ist
B~ zu berechnen.
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Losungen:

4.8: Rg(C)=3, Rg(D)=2.

4.9: (1) Rg(AlB) Rg(A) =2, n =3 => lésbar, eine Veriinderl. frei wihlbar
z = +’“,y—M z=t teR,
zwei sich schneldcnde Ebenen,
(2) Rg(A|B) = Rg(A) =1, n =3 = losbar, zwei Verinderl. frei wiihlbas

T = 1(—1—s+t) y=s8,2=t, s, teR,
zwei zusammenfallende Ebenen.

4.10: (1) Rg(A|B) =4, Rg(A) =3 = nicht lésbar,
(2) Rg(A|B) = Rg(A) =3, n=3 = eindeutig losbar,
I =1, 172=—3, .’I,‘3=2,
(3) Rg(A[B) = Rg(A) =3, n =4 = losbar, eine Veriinderl. frei wiihlbar
=15—-11t, zo =1+t z3=—-5+5t, 24 =t, t € R,

4.11: (1) Rg(A|B) = Rg(A) =3, n — 5 — losbar, zwei Veriinderl. frei wihlb.:
1 =1-1,5t + 5s, Ty =2+ 1 t—-3s I3 = 3+”t~—s, T4 =1, T5 =8,
(2) Rg(A|B) =3, Rg(4) =2 = nicht lsbar, t,s €R,
(3) Rg(A|B) = Rg(A) =2, n=3 = losbar, eine Verinderl. frei wihlb.:
1 =—8,5+ 10,5, z9 =6 — 9, z3=t, teR,
3

B -1 5
)’ @ B~ 214( 5 —1)’
(3) C~! existiert nicht.

3a 8 —6
4.13: Fiir a # —3 gilt B! = = | 20 a-4 4

ol o=

=1
4.12: (1) A™' = ( %

= O N
|
=l

2 -4 3
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