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U.T.N. − F.R.Haedo Álgebra y Geometría Analítica  
 

RESPUESTAS GUÍA DE EJERCITACIÓN 5 TRANSFORMACIONES LINEALES 
 
Ejercicio 1. 
1.1) Es transformación lineal (T.L.); se corresponde con una proyección sobre el eje vertical para 

luego efectuar una rotación en π/2 en sentido horario. 

)0,(),(/: 221 xxxff =→ 22 RR ; ( ) 1 2

2

0 1
0 0 0

x x
A X F X

x
    

⋅ = → ⋅ =    
    

 

{ }2 2Nu( ) (0, )f x x= ∀ ∈R (todo el eje vertical); ( ) ( ) { }dim Nu( ) 1; Nu( ) (0,1)f B f= =  

{ }1 1Im( ) ( ,0)f x x= ∀ ∈R (todo el eje horizontal); ( ) ( ) { }dim Im( ) 1; Im( ) (1,0)f B f= =  
 

1.2) No es T.L. Contraejemplo 

( ) ( ) ( )
( ) ( ) ( )

( ) ( ) ( )
( ) ( )










≠
⋅≠+
+≠+

=+==

0,450,22
0,950,120,10

9,54,3;5,2
yxfyfxf

yxyx




. 

1.3) No es T.L. Contraejemplo 

( ) ( ) ( )
( ) ( ) ( )

( ) ( ) ( )
( ) ( ) ( )

( ) ( )












≠
≠+

+−≠+−++−
+≠+
=+==

11,413,3
11,46,27,1

29,1524,1325,12

9,54,3;5,2
yxfyfxf

yxyx




. 

1.4) Es T.L.  

 1 2 3 1 3 1 3: / ( , , ) (2 6 ,0, 4 12 )f f x x x x x x x→ = − − +3 3R R ; 
1 1 3

2

1 33

2 0 6 2 6
0 0 0 0
4 0 12 4 12

x x x
x

x xx

− −    
    ⋅ =    

    − − +    

 

{ } { }1 2 3 1 3 3 2 3 2 3Nu( ) ( , , ) / 3 0 (3 , , ) ,f x x x x x x x x x x= ∈ − = = ∀ ∀ ∈3R R   

( ) ( ) { }dim Nu( ) 2; Nu( ) (0,1,0);(3,0,1)f B f= =  

{ }1 1 1Im( ) ( ,0, 2 )f = ω − ω ∀ω ∈R  ; ( ) ( ) { }dim Im( ) 1; Im( ) (1,0, 2)f B f= = −  
 
1.5) Es T.L.  

 ),,2(),(/: 2112121
3 xxxxxxxff +−+=→ RR 2 ; 

1 2
1

1
2

1 2

21 2
1 0

1 1

x x
x

x
x

x x

+  
     −− ⋅ =         +   

 

{ }Nu( ) (0,0)f =  ; ( )dim Nu( ) 0f =  

{ } { }1 2 3 1 2 3 1 1 3 3 1 3Im( ) ( , , ) / 2 0 ( , 2 , ) ,f = ω ω ω ∈ ω −ω − ω = = ω ω − ω ω ∀ω ∀ω ∈3R R   

( ) ( ) { }dim Im( ) 1; Im( ) (1,1,0);(0, 2,1)f B f= = −  
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1.6) No es T.L. Contraejemplo 
( ) ( ) ( )

( ) ( )
( )

















−≠
−≠−+
−≠−−−+−−
+≠+









=+








−
−

=







−

=

48
4311

407)10(65

04
13

57
12

;
53
21

yxfyfxf

yxyx





. 

1.7) Es T.L.  

f :R2×2→ R2×2 / ( ) TXXXf −=  con X∈ R2×2. 1 2

3 4

x x
X

x x
 

= ∈ 
 

2×2R  isomorfo con ( )1 2 3 4, , ,x x x x . 

1

2 2 3

3 2 3

4

0 0 0 0 0
0 1 1 0
0 1 1 0
0 0 0 0 0

x
x x x
x x x
x

    
    − −    ⋅ =
    − − +
    

    

 

{ } 1 2
1 2 4

2 4

Nu( ) / , , ,T x x
f X X X x x x

x x
   = ∈ = = ∀ ∀ ∀ ∈  
   

2×2R R  (matrices simétricas de orden 2) 

( ) ( )
1 0 0 1 0 0

dim Nu( ) 3; Nu( ) ; ;
0 0 1 0 0 1

f B f
      

= =       
      

 

{ } 3
3

3

0
Im( ) / ,

0
T x

f X X X x
x

 −   = ∈ = − = ∀ ∈  
   

2×2R R  (matrices antisimétricas de orden 2) 

( ) ( )
0 1

dim Im( ) 1; Im( )
1 0

f B f
 −  

= =   
  

 

 
Ejercicio 2. 

• 







−

=−=
10

01
),,(),( 11 Ayxyxf , reflexión con respecto al eje x. 

• 






−
=−=

10
01

),,(),( 22 Ayxyxf , reflexión con respecto al eje y. 

• 







==

01
10

),,(),( 33 Axyyxf , reflexión con respecto a la recta y= x. 

• rotación en π/4 alrededor del origen con sentido antihorario 
 









+−= yxyxyxf

2
2

2
2,

2
2

2
2),(4

, 







 −
=








ππ
π−π

=
2/22/2
2/22/2

)4/cos()4/(sen
)4/(sen)4/cos(

4A
 

• composición de dos transformaciones: una rotación en π/4 alrededor del origen con sentido 
horario (g) y una reflexión con respecto al eje y (h), esto es gh   ⇒ Ah⋅Ag. 
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







+−−−= yxyxyxf

2
2

2
2,

2
2

2
2),(5

, 









−
−−

=
2/22/2
2/22/2

5A
,  

=








−






−
=








π−π−
π−−π−








−

2/22/2
2/22/2

10
01

)4/cos()4/(sen
)4/(sen)4/cos(

10
01










−
−−

2/22/2
2/22/2 . 

• 6 6

3 03( , ) , , 2
2 0 1

f x y x y A
 

   = =    
 

, expansión en la dirección del eje x con factor 3
2

k = . 

• 7 7

7 07( , ) , , 8
8 0 1

f x y x y A
 

   = =      
 

, compresión en la dirección del eje x con factor 7
8

k = . 

• 8 8

1 0
3( , ) , , 32 0

2
f x y x y A

 
   = =    

 

, expansión en la dirección del eje y con factor 3
2

k = . 

• 9 9

111( , ) , , 2
2 0 1

f x y x y y A
 

   = + =    
 

, deslizamiento cortante o cizalladura en la dirección del 

eje x con factor 1
2

k = . 

10 10

1 0
1( , ) , , 12 1

2
f x y x x y A

 
   = + =    

 

, deslizamiento cortante o cizalladura en la dirección del eje y 

con factor 1
2

k = . 

Ejercicio 3. 

Caso 1: ( , ) (1,5 ,1,5 )f x y x y= , cambio de escala en un factor 1,5, 
1,5 0
0 1,5

A  
=  
 

. 

Caso 2: ( , ) ( 1,5 , 1,5 )f x y x y= − − , cambio de escala en un factor 1,5 y rotación en π alrededor del 

origen, 
1,5 0
0 1,5

A
− 

=  − 
. 

Caso 3: ),(),( yxyxfi −= , reflexión con respecto al eje y, 






−
=

10
01

iA . 

 ),(),( xyyxfii −= , rotación en π/2 alrededor del origen con sentido antihorario, 








 −
=

01
10

iiA . 

Caso 4: 







+−= yxyxyxf

2
2

2
2,

2
2

2
2),( , rotación en π/4 alrededor del origen con sentido 

antihorario, 






 −
=








ππ
π−π

=
2/22/2
2/22/2

)4/cos()4/(sen
)4/(sen)4/cos(

A . 
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Caso 5: ),,(),,( zyxzyxfi −= , reflexión con respecto al plano coordenado (yz), 














−
=

100
010
001

iA . 

 ),,(),,( zyxzyxfii −−= , rotación en π con respecto al eje z en sentido antihorario, 
















−

−
=

100
010
001

iiA . 

Ejercicio 4. 
Caso 1: a) Im(f): recta sobre la cual se proyecta; { }xyyxf =∈= /),()Im( 2R . 

 Nu(f): recta que pasa por el origen y es perpendicular a aquella sobre la que se proyecta; 
{ }xyyxf −=∈= /),()(Nu 2R . 

b) λ=0; { }xyyxf −=∈===λ /),()(NuS 0
2R . 

 λ=1; { }xyyxfS =∈===λ /),()Im(1
2R  (los vectores de este subespacio son 

invariantes). 
 No puede haber otro valor de λ pues esta transformación, salvo para los vectores que 
pertenecen a la recta y =x implica cambio de dirección. 

 c) 





 ++= yxyxyxf

2
1

2
1,

2
1

2
1),( ; 








=

2/12/1
2/12/1

A . 

Caso 2: a) Im(f)≡R2; Nu(f)={ }2R0


. 
b) λ=1; { }xyyxS =∈==λ /),(1

2R  (los vectores que pertenecen a la recta sobre la que se 
refleja; subespacio invariante). 
 λ=−1; { }xyyxS −=∈=−=λ /),(1

2R  (los vectores que pertenecen a la recta que pasa por 
el origen y es perpendicular a aquella sobre la que se refleja; cada vector se transforma en su 
opuesto). 

c) f(x,y)= (y,x); 




==
==

=δ−==
1
0

1))((
1,22,1

2,21,1
,, aa

aa
aA jiji . 

Caso 3: a) Im(f): plano sobre el que se proyecta; { }0/),,()Im( =∈= yzyxf 3R . 
  Nu(f): recta que pasa por el origen y es perpendicular al plano sobre el que se proyecta; 

{ }0/),,()(Nu ==∈= zxzyxf 3R . 
b) λ=0; { }0/),,()(Nu0 ==∈===λ zxzyxfS 3R . 
 λ=1; { }0/),,()Im(1 =∈===λ yzyxfS 3R  (los vectores de este subespacio son 
invariantes). 

c) ),0,(),,( zxzyxf = ; 


 ==∨==

=δ−δ==
caso otroen 0

)3()1( si1
))(( 2,2,,

jiji
aA jiji . 

Caso 4: a) Im(f): plano sobre el que se proyecta≡π. 
  Nu(f): recta que pasa por el origen y es perpendicular al plano sobre el que se proyecta; 

0=⋅π xn  . 
 b) )(Nu;0 0 fS ==λ =λ . )(Im;1 1 fS ==λ =λ . 
 c) 0=++≡π zyx . 
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Caso 5: a) )0,0,0(),,( =xyxf  es transformación lineal;  
  { }3R0)Im(



=f , dim(Im(f ))= 0; Nu(f )=R3, dim(Nu(f )) = 3. 
b) Nu(f): el conjunto de todos los vectores paralelos a 0v ;  
 { }RR3 ∈α∀α=∈= 0/)(Nu vxxf  . 
 Im(f): plano que pasa por el origen y es perpendicular a 0v ;  
 { }0/),,()Im( =++∈= czbyaxzyxf 3R . 

 ),,(),,( aybxazcxbzcyzyxf −+−−= ; 
















−
−

−
=

0
0

0

ab
ac
bc

A . 

c) Si 00





=v , el único autovalor es λ=0 con Sλ=0 = R3. 

 Si 00





≠v , el único autovalor es λ=0 con Sλ=0 = Nu(f). 

Ejercicio 5.  
5.1) r’: x –y= 0; 5.2) r’: 2x– 7y= 0; 5.3) r’: 2x+y = 0; 5.4) r’: x– 2y = 0;  5.5) r’: (8+5 3 )x+11y= 0 

Ejercicio 6. 
6.1)  i. { }0/),,()(Nu ==∈= yxzyxf 3R ; recta coincidente con el eje z. 
  { }0/),,()(Im =∈= zzyxf 3R ; plano coordenado xy. 
 ii. λ=0; { }0/),,()(Nu0 ==∈=== yxzyxfS 3Rλ . 
 λ=–1; { }0/),,()Im(1 =∈==−= zzyxfS 3Rλ  

 iii. 
cos sen 0

( , , ) ( cos sen , sen cos ,0); sen cos 0
0 0 0

f x y z x y x y A
θ − θ 

 = θ− θ θ+ θ = θ θ 
 
 

 

 iv. 















==

000
010
001

;)0,,(),,( gAyxzyxg  

 
cos sen 0

( , , ) ( cos sen , sen cos ,1); sen cos 0
0 0 1

hh x y z x y x y A
θ − θ 

 = θ− θ θ+ θ = θ θ 
 
 

cos sen 0 1 0 0 cos sen 0 cos sen
( ) sen cos 0 . 0 1 0 sen cos 0 sen cos

0 0 1 0 0 0 0 0 0 0

x x x x x y
h g y h g y y y x y

z z z z

  θ − θ θ − θ θ− θ             
              = = θ θ = θ θ = θ+ θ              

                            



6.2) i. Para 















=

1
1
3

X : 















=
















0
0
2

1
1
3

)( gf   es diferente de 















=
















0
2/3
2/3

1
1
3

)( fg  . 

  Para 
















−

−
=

1
2
1

X : 















=
















−

−

0
0
2/1

1
2
1

)( gf    es diferente de 















−
−

=
















−

−

0
2/1
2/1

1
2
1

)( fg  . 
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 ii. 















=
















0
0
x

z
y
x

f ; 















+
+

=
















0
2/)(
2/)(

yx
yx

z
y
x

g ; 



















 +

=
















0
0
2

)(

yx

z
y
x

gf  ; 















=
















0
2/
2/

)( x
x

z
y
x

fg  . 

  O, en forma equivalente: )0,0,(),,( xzyxf = ; 





 ++

= 0,
2

,
2

),,( yxyxzyxg ; 

   





 +

= 0,0,
2

),,)(( yxzyxgf  ; 





= 0,

2
,

2
),,)(( xxzyxfg  . 

 iii. 















=

000
000
001

fA ; 















=

000
02/12/1
02/12/1

gA ; 

  gfgf AAA ⋅=















=

000
000
02/12/1



; fgfg AAA ⋅=















=

000
002/1
002/1



. 

6.3) No son posibles : gfhg  , . 







+−
+−

=
















32

32

3

2

1

3
)(

xx
xx

x
x
x

gh  ; 
















−

−
=








21

2

2

1

84
0
2

)(
xx

x

x
x

fg  ;  

 
















++−
+−−

−
=
















321

321

31

3

2

1

2
32)(
xxx
xxx

xx

x
x
x

hf  ; 







−
−

=








2

21

2

1

2
43

)(
x

xx
x
x

fh  . 

Observación. Si en el par se pudiera utilizar una misma función, esto es la composición de una 
función consigo misma, sólo podría realizarse gg  . 

6.4) ),,2(),,( 33231321 xxxxxxxxg −+= ; ( ) 1−= fg AA . 
6.5) Si se rota seis veces un ángulo θ=π/3, se llega nuevamente al punto de partida. Esta situación 

indica que  la potencia sexta de A será la matriz identidad  de orden 2. 

 






 −
=

2/12/3
2/32/1A ; 








=

10
016A . 

6.6) Si al vector reflejado según el plano 0=−+≡α zyx , se le aplica nuevamente la transformación, 
o sea se lo vuelve a reflejar, se vuelve al punto de partida. Por lo tanto, la transformación 
resultante ff   es la transformación identidad. Esto indica que A2= I, es decir que A es 
involutiva. 

 















−

−
=

3/13/23/2
3/23/13/2
3/23/23/1

A , 















=⋅=

100
010
001

2 AAA . 

Ejercicio 7. a) 
)3,32,2(),,(/: 332321321 xxxxxxxxxff +−+=→ 33 RR  

Autovalores:  λ = 1; λ = 2; λ = 3 
{ } { })0,0,1(;),0,0,(;1 1 =∈∀==λ =λ BxxS R → { })0,0,1('

)1( ==λSB  base normalizada 
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{ } { })0,1,2(;),0,,2(;2 2 =∈∀==λ =λ ByyyS R →




















==λ 0,

5
5,

5
52'

)2(SB  

{ })2,6,5(;,,3,
2
5;3 3 =









∈∀





==λ =λ BzzzzS R →





















==λ 65

652,
65

656,
13
65'

)3(SB  

A es diagonalizable. Matriz de pasaje 















=

200
610
521

P  

No es posible hallar una matriz que diagonalice ortogonalmente a A. Esta matriz no es simétrica. Esto 
puede verse también fácilmente si se toma la base de autovectores y se la ortonormaliza 

( ) ( ) ( ){ } ( ) ( ) ( ){ }1,0,0;0,1,0;0,0,12,6,5;0,1,2;0,0,1 ' =→= AA BB , 
no se obtiene una base de autovectores que permita diagonalizar a A. 

 
)42,,2(),,(/: 323221321 xxxxxxxxxgg +−+=→ 33 RR  

Autovalores: λ = 2  (multiplicidad 2);  λ = 3 
{ } { })0,0,1(;),0,0,(;2 2 =∈∀==λ =λ BxxS R → { })0,0,1('

)2( ==λSB  base normalizada 

{ } { }




















=→−=∈∀−==λ =λ=λ 3

6,
6
6,

6
6)2,1,1(;),2,,(;3 '

)3(3 SBBRyyyyS  

A no es diagonalizable. 
Observar que si se ortonormaliza la base de autovectores, deja de ser una base de autovectores 

( ) ( ){ } ( )



















 −
=→−=

5
52,

5
5,0;0,0,12,1,1;0,0,1 '

AA BB  

 
h : R3→R3 / )()( xproyxh 

π=  proyección del vector x  sobre el plano π≡ x + y + z = 0  







 +−−−+−−−

=
3

2,
3
2,

3
2)( zyxzyxzyxxh   

Autovalores: λ = 1 (multiplicidad 2); λ = 0 
{ } { })2,1,1();0,1,1(;0/),,(;1 1 −−==++∈==λ =λ BzyxzyxS 3R → 




















 −







 −
==λ 3

6,
6
6,

6
6;0,

2
2,

2
2'

)1(SB  base ortonormalizada 

{ } { }




















=→===∈==λ =λ 3

3,
3
3,

3
3')1,1,1(;/),,(;0 0 BBzyxzyxS 3R  

Base de autovectores ortonormal 




























 −







 −
=

3
3,

3
3,

3
3,

3
6,

6
6,

6
6;0,

2
2,

2
2B  

A es diagonalizable. Matriz de pasaje 
















−

−
=

120
111
111

P  
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A es diagonalizable ortogonalmente. Matriz de pasaje 

























−

−

=

3
3

3
60

3
3

6
6

2
2

3
3

6
6

2
2

P . 

Ejercicio 7.b) 

i. 







−

=
01
23

A ; polinomio característico P(λ)=λ2–3λ+2; ecuación característica: λ2–3λ+2=0.  

 Autovalores 2;1 21 =λ=λ . Autovectores: )1,1(1 −==λv , { }R∈∀−==λ xxxS ),,(1 ;  
            )1,2(2 −==λv , { }R∈∀−==λ yyyS ),,2(2 . 

Es diagonalizable. P= 






 −−
11
21

; D=P–1.A.P= 







20
01

. 

ii. 
2 1

5 2
− − 
 
 

; polinomio característico P(λ)=λ2–λ+3; no existen autovalores reales (∃ λ∈R).  

No es diagonalizable. 

iii. 
3 4

4 3
− 
 
 

; polinomio característico P(λ)=λ2–25; ecuación característica: λ2–25=0. 

 Autovalores 1 25 ; 5λ = λ = − . Autovectores: 1 (1, 2)vλ= =
 , { }5 ( , 2 ),S x x xλ= = ∀ ∈R ;  

            2 ( 2,1)vλ= = −
 , { }2 ( 2 , ),S y y yλ= = − ∀ ∈R . 

 







−

=






 −







−









−
=⋅⋅=⋅⋅= −

50
05

5/15/2
5/25/1

34
43

5/15/2
5/25/11 PAPPBPD T  

iv. 















−

−

500
032
023

; ecuación característica (5–λ).(λ2–6λ+5)=0.  

 Autovalores  λ1=λ2=5; λ3=1. Autovectores )0,1,1(1 ==λv ; ( ) ( ) ( ){ }5 1,1,0 ; 0,0,1B Sλ= = −  base 
ortogonal. 
 Ortonormalizando los autovectores para hallar la matriz de pasaje ortogonal: 

P=

1 1 0
2 2

1 1 0
2 2

0 0 1

 − 
 
 
 
 
 
 
 

; D=P–1.F.P=
















500
050
001

. 

vi. G=
















− 017
011
105

; ecuación característica λ3–6λ2+12λ–8=0.  

 Autovalores  λ1=2. Autovectores )3,1,1(2 −==λv . No existe la matriz de pasaje P. 
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Conceptualización e integración. Trabajo con parámetros. 
 
Ejercicio 8.  
8.1) i. Sí es suficiente; 

( ) ( ) ( )[ ] ( ) ( ) ( ) ( ) ( )0,5,11,2,11,3,00,1,12,1,10,1,12,1,12,0,2 =−+=+−=+−= ffff . 
ii. No. ( ) ( ){ }0,1,1;2,1,1 −  no es base de R3.  

Es posible hallar los transformados de los vectores: ( ) 0/;; =++− cbacba . 
8.2) No. ( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( )2,1,124,2,22,1,124,2,2 −⋅−≠−−∧−⋅−=−− ff   

8.3) Si: ( ) ( ) ( ){ }2;0;1;4,1,1;2,1,1 −−−   es base de R3. ( ) 







+−=→ xzyzyxff ,

2
12,0,,/: 33 RR  

8.4) ( ) ( ){ }1,1;1,1 − es base de R2. 
( ) ( )1,11,1: ⋅β+−⋅α=∈∀ xx  2R  y esta combinación lineal es única, por ser combinación lineal de 

vectores de una base. 
  Luego: ( ) ( ) ( )1,11,1. ffxf ⋅β+−⋅α=

 , que es también combinación lineal única. 
  ( ) ( )yxyxyxf 3,24; −−−= . 
8.5) Existe la transformación lineal f , pero no es única: ( ) ( ) ( ){ }6,2,0;4,1,1;2,1,1 −−− , no es base para 

R3  (Observación: ( ) ( ) ( )4,1,12,1,16,2,0 −−−=− . 
Para definir alguna transformación lineal, basta con completar el conjunto ( ) ( ){ }4,1,1;2,1,1 −− , a 
una base para R3 y determinar el transformado de dicho vector. 

Ejemplo 1: si 
( ) ( )
( ) ( )
( ) ( )

( ) 







−−+−=→⇒









=
−=−

=−
zyzyzyxff

f
f
f

3,
2
12,0,,/:

0,0,00,0,1
1,4,04,1,1

1,3,02,1,1

11
33 RR . 

Ejemplo 2: si: 
( ) ( )
( ) ( )
( ) ( )








=
−=−

=−

1,1,10,1,0
1,4,04,1,1

1,3,02,1,1

f
f
f

 ⇒  

( ) 







++++++=→ zyxzyxzyxzyxff

3
1

3
4,

2
3,

3
1

3
1,,/: 22

33 RR . 

Ejercicio 9. 
9.1) dim(Nu(f))=1 si k = 0 ∨ k= –3/2. 
9.2) Por ejemplo, ),,(),,(/: 321321321321 xxxxxxxxxxxxff ++++−−−=→ 33 RR . 
9.3) a = 1 ∧ b= –1;  9.4) Por ejemplo, )24,2(),(/: 212121

22 xxxxxxff +−+−=→ RR . 

 
Ejercicio 10.  

10.1) 















=

402
022
223

A ; el polinomio característico es: ( ) λ+λ−λ=λ 189 23P  y los autovalores que se 

obtienen resolviendo la ecuación característica, 0.189 23 =λ+λ−λ , son: 
630 321 =λ∧=λ∧=λ . 
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 Los subespacios asociados son: ( ){ }0 / 2, 2,1 ,S x xλ= = ∈ = α − ∀α∈3R R   

       ( ){ }3 / 1, 2, 2 ,S x xλ= = ∈ = β − ∀β∈3R R   

       ( ){ }6 / 2,1, 2 ,S x xλ= = ∈ = δ ∀δ∈3R R   

10.2)  La transformación lineal es: ( ) ( )zyzyyxzyxff −++=→ ,3,3,,/: 33 RR  y la correspondiente 
matriz asociada, utilizando la base canónica para R3, resulta:  

















−
=

110
310
013

A . 

10.3) i. La afirmación es verdadera dado que u  y v  son autovectores linealmente independientes, con 
un mismo autovalor, igual a cero, por lo cual se transforman en el vector nulo del segundo 
espacio, y { }vu  ; , es una base para el núcleo de la transformación lineal, que tendrá dimensión 
dos. Es posible agregar otro vector, linealmente independiente con los vectores u  y v , cuyo 
transformado también sea el vector nulo, con lo cual la dimensión para el núcleo será tres. 

 ii. El conjunto ( ) ( ){ }1,1,0;0,1,1 , debemos completarlo a una base para R3. Para completar a la base, 
debemos elegir vectores: ( ) 0/,, ≠+− cbacba . 

 Si el vector elegido es ( ) ( )1,0,1,, =cba ( ) ( )0,1,11,0,1 =→ f  y para esta elección la transformación 
lineal es: 

( ) 







+−+−=→ 0,

2
1

2
1

2
1,

2
1

2
1

2
1,,/: zyxzyxzyxff 33 RR . 

Ejercicio 11. 
i. Ecuación Característica: (1 –λ)2 .(3 –λ)= 0; autovalores: λ1 =1 (doble); λ2=3 (simple). 

La matriz sólo diagonaliza para k=1. B= {(1,0,0); (0,1,–2); (1,0,2)}. 
ii. Ecuación Característica: (λ– 1).[–(λ2 – 1)]= 0; autovalores: λ1=1 (doble); λ2 =–1 (simple) 

 La matriz sólo diagonaliza para k = 0. B= {(1,0,2); (0,1,–1); (0,1,1)}. 
 


