
Esempio di calcolo di un' inversa tramite riduzione a scalini (usando

mosse di Gauss )
. Voglio l' inversa di

1 I 1

← pivotA- = ( -1 0 1)
| 1 I

0 -1 I 0 )
Vado a scrivere ( A / I ) = (-1 o i | ! ?

°

O -1 i
0 O I

Metto a zero gli elementi sotto il pivot ,

usando la mossa② :

2° riga → 2° riga + 1° riga
la 1° colonna è ok perché c'è 1

I 1 I 1 O 0

(O I 2 | 1 I 0 ) e sotto tutti zero .

Quindi mi sposto a destra e in basso :

0 -1 I 0 0 1

cioè considero 2° riga e
2° colonna

.

Ho trovato il 2° pivot .
Voglio mettere zero

sotto di lui

3° riga → 3°riga + Irriga
I 1 1 I 0 0

( o i 2 | i 1 0 )
0 0 3 i 1 I

3° riga ~> § . 3°riga



I l l ' ° °

è a scalini !( o i 2 | i 1 0 )Lol 43 '13 %

Se mi interessa risolvere un sistema
lineare avrei finito.

Ora però vorrei continuare
ad applicare mosse di Gauss

affinché nelle porte di sinistra ci venga I .

I pivot non li sposto
né li cambio !

Portiamo dall' ultimo pivot
(quello in basso a destra) :

voglio mettere 0 sopra di
lui .

Evigan> 2° rigo
- 2 . 3°riga

1° riga → 1° riga - 3° riga

¢ 1 o y, y,
i;)

↳ situazione è migliorata ;
nella 3° colonna .

Ora mi sposto a SX ,
e

ii. 1 : : " " "



l' riga → l' riga
- 2° riga

e :|:ÉÉÈ0 0

↳ è l' inverso .

della motrice

JÈ:seAEMn×nAkÌÈA=È
l' inversa a

-1

può essere calcolata applicando mosse

di Gauss sulle righe della matrice

(a / I) e Un ✗ zn
( IK)

per arrivare
a ( I / A-

± )



Se avete un sistema lineare quadrato con soluzione

unica :

AX = b A c- Un ✗ n
(IK)

,

detta) -1-0

La soluzione è ✗= A-? b

1- È :?) :*(A / b) e Un ✗ in+a)
(K ) mi> ( o .

.
*

applico 1 *
)

mosse di Gauss

riduzione a scalo

Posso continuare ad applicare mosse
di Gauss e avrò

( I / b)
[ la soluzione



y = f-G)=
Axtb . Voglio trovare f-

1

scrivo ✗ in funzione di y : A-✗ = g- b

moltiplico per
A- 1

A- 1g - A-
'
b = A-

1 (y - b)
=
A- 1A ✗ = I ✗ =

✗

quindi f-
1

: y ↳ A-1g - A-
1- b

f-
1

: § ↳
A-15 - A-

' b

=
A-1s - A

-1 b

È,

i



W = Spam off ( ( § ) . (%) . ( Y )) . Voglio eq .

cartesiane di W .

aE+b+j+i://msn.snmetrico.( a ✗ taytaz = ?
del problema

dipinto! ! ✗ +ytzi-R-P-fjf.EE/-qy-
(E) e W ⇒ 3- ti

.
tre R te . (E) = (f) + t.LI ) + ↳ (f)

Po f- Po E- Po

il sistema lin .

⇒ rune incognite { !:[
" -"

{
"

È:
×

y = ti ti = Y
ti itz
ha almeno una soluzione



2- ty =L - ✗ è abbastanza ovvio
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T-nversadellemotricizxz.ae#)det(A) = ad - bc =/ O

d - c
CoflA) = (

- b a)

A-
'
=
detta)

- 1

.

+ (Gf (A) =È (
d - b )
- c a

gli el .

sulla diag . principale si scambiano posto

gli el . sulla diag .

secondaria cambiamo segno



Una matrice diagonale a blocchi
è

Ari Aa ,
A
} sono quadrate

e stanno sulla diagonale

1- : io
a :-. * :-(% : :)



" = ) .
B. = (¥-1,)

dello stesso tipo
,

cioè

# righe Ai = # righe di
B
,

-

⇒ A. B =
Ibkchisonoqnoondi.at(A) = detta ,) - dettare)

*:-(
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