Q1a)
A=[2 -1 1;1 2 3;3 0 -1];
B=[8;9;3]
solution=inv(A)*B

solution =

    2.0000
   -1.0000
3.0000
Q2)

A=[2 0 1;1 1 1;2 -3 2];
B=[1 0 -1;3 -3 2;1 1 2];

>> A*B, A-B, A+B, transpose(A)

ans =

     3     1     0
     5    -2     3
    -5    11    -4


ans =

     1     0     2
    -2     4    -1
     1    -4     0


ans =

     3     0     0
     4    -2     3
     3    -2     4


ans =

     2     1     2
     0     1    -3
     1     1     2

>>




Q2B)
A=[1 1 1;2 -1 3;1 -3 4];

>> d = det(A)

d =

-5

Q3b)
z = -1 + 2*i;
 
w = 4 + i;

>> z + 2*w

ans =

   7.0000 + 4.0000i

>> z*w

ans =

  -6.0000 + 7.0000i

>> z/w

ans =

  -0.1176 + 0.5294i

>>
Q4)
syms x
f = (3*x^5);

>> Q4
>> diff(f)
 
ans =
 
15*x^4
syms x
f = sin(5*x)+(3*x^5);

>> diff(f)
 
ans =
 
5*cos(5*x) + 15*x^4
 
>>
Q4c)
syms x
f = x*exp(2*x);

ans =
 
exp(2*x) + 2*x*exp(2*x)
