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1. Consideriamo nello spazio i seguenti tre punti:
A=(0,1,2), B =(3,-1,0), C=(1,1,1).

(a) Determinare il punto piu vicino all’origine nel piano passante per A, B, C.
(b) Determinare il punto della retta AB piu vicino a C.

(¢) Determinare il punto della retta AC' piu vicino all’asse .
2. Consideriamo, al variare dei parametri reali a e b, il sistema lineare (nelle incognite (z,y, 2))

r+ay+4z = 4,
r—z = T,
y+5z = b

(a) Determinare per quali valori di a e b il sistema non ha soluzioni.
(b) Determinare per quali valori di a e b il sistema ha soluzione unica.

(c¢) Determinare per quali valori di @ e b il sistema ha infinite soluzioni, ed il tali casi
determinare anche 'insieme delle soluzioni.

3. Consideriamo la forma quadratica
Q(I, Y, Z) = IL’2 + ayz + 322 — 2xz + 4:y2

(a) Determinare la segnatura della forma quadratica al variare del parametro reale a.

(b) Nel caso particolare a = 7/4, determinare una terna di numeri interi (z,y, z) tali che
q(x7 y? Z) < O'

4. Consideriamo, nello spazio R?, il piano p di equazione x — y + 3z = 0 e il punto Q = (1, —2,4).

(a) Scrivere la matrice che, rispetto alla basa canonica, rappresenta la proiezione ortogonale
su p.

(b) Determinare ’equazione cartesiana dell'immagine di p quando si esegue la simmetria
centrale rispetto a Q.

Si ricorda che ogni passaggio deve essere adeguatamente giustificato.
Ogni esercizio verra valutato in base alla correttezza ed alla chiarezza delle
spiegazioni fornite. La sola scrittura del risultato non ha alcun valore.
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1. Consideriamo nello spazio i seguenti tre punti:
A=(0,1,2), B =(3,-1,0), C=(1,1,1).

(a) Determinare il punto piu vicino all’origine nel piano passante per A, B, C'.
(b) Determinare il punto della retta AB piu vicino a C.

(c) Determinare il punto della retta AC' piu vicino all’asse z.

(@ B-A=(2,-2,-2), CA=(1,071)

* % K

2 2 -2 | > (2,51y2) AN Joud g ARG
' o I (ulflcg. o ocelio ! )
nolier mex ouue e L al pown (2b,b,2%).
LutRAAOUL, L+ b+ub=5 wtz—% o (%)%>%>
(B> nokko AB = Ax¥ (BA) = (0,2)36(3,-2,-2) = (3%, 1-2b 2-2%)
Pouwo sor C e L allo ok - A~ -2 = -
Jutosnioue @ 85 -2+ b -nd b= Ay Jc*—% ~ %)éi?—i
(&) Wbt AC + Ax b (-A)= (0,,2) +5 (1,00) = (b, 152-%)
Age A > (S,0,0)
Differouso = [ £-5,1,2-E) A e ¥ve L o (1,07) e (1,0,0)
%3@~5~9_+’o =0 E=s=2 ~ 1 plo d twbwinan B
b-s =0 dissousn & | (2,1,0)
(udfiea v (2),0)-(2,0,0) & L a2 o )

MiruoMoa zon (B). %W%o P=(3b,-25,225) e cnco biuw wodo clo
C—P &a L Qafl)—L) , COPWL W wodo o, =P 12 20,
'\m‘\'vﬁuuo

— D — 0 —



. Consideriamo, al variare dei parametri reali a e b, il sistema lineare (nelle incognite (z, vy, 2))

T+ ay+4z
T —z

4,
7,
Y+ 5z b.

(a) Determinare per quali valori di a e b il sistema non ha soluzioni.
(b) Determinare per quali valori di a e b il sistema ha soluzione unica.

(c) Determinare per quali valori di a e b il sistema ha infinite soluzioni, ed il tali casi
determinare anche l'insieme delle soluzioni.
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3. Consideriamo la forma quadratica
q(z,y,2) = 2° + ay® + 32% — 222 + dyz.

(a) Determinare la segnatura della forma quadratica al variare del parametro reale a.

(b) Nel caso particolare a = 7/4, determinare una terna di numeri interi (z,y, z) tali che

q(z,y,2) <0.
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4. Consideriamo, nello spazio R?, il piano p di equazione x —y+ 3z = 0 e il punto Q = (1, —2,4).

(a) Scrivere la matrice che, rispetto alla basa canonica, rappresenta la proiezione ortogonale
su p.

b) Determinare 'equazione cartesiana dell’immagine di uando si esegue la simmetria
centrale rispetto a Q
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