


UNA T.L ES UNA FUNCION f QUE TOMA UN VECTOR DE UN ESPACIO VECTORIAL V
Y ME DEVUELVE COMO IMAGEN UN VECTOR DE UN ESPACIO VECTORIAL W.
f:voW QUE CUMPLE LAS SIGUIENTES CONDICIONES DE LINEALIDAD:

1) f(u+v)=f )+ f(v)

2) f (Au) = A f (u)




EJEMPLOS: indicar si las siguientes funciones son t.|
f:R* >R/ f(X,y)=(2X+Y,x-Y) PCa.5)< (245, 48)

,LLM‘B\% (¥, -y

Para que la funcidon dada sea T.L tiene que cumplir las condiciones de linealidad
Observacion:

Los términos de la ley de formacion tienen que ser todos de

grado 1, salvo que la imagen sea el vector nulo o alguna
componente de dicha imagen sea O

fa+v)=fx+x,y+y)= Qx+x)+y+y,x+x - +y))

+ =(2x+2x"+y+ +x — 1
YOl / AT = (szx ‘l-'}x: "—%}7 }-,\r-():ﬂ -icf} )y,( _}]33())_# Cxvv ) —+ B-L&’,y‘)
f+f@) =fxy)+fx,y) 2
fA+ @) =QRx+y,x—y)+2x +y,x —y) '

f@ +fw)=@x+2x"+y+y,x+x —y—-y)(2)
(L =(2)




f(Au) = Af (u)
2) f(Au) = f(Ax, ly) = (2xA + Ay, Ax — Ay)

fx,Ay) = A2x +y,x —y) = Af (W)

La Transformacion es lineal.

Al observar detectamos que en la primera

m f:R°->R/f(x,y)=(xy,x—yy)

componente del vector imagen no hay linealidad,
por lo tanto noes T.L

u=(1,2)A7v=(23)
f@+9) =fB5) =(15-25) (1)

fw+f@) = f1,2) +f(23) = (2,-1,2) + (6,-1,3) = (8,-2,5) (2)
(1) #(2)







M f(-9)=—-f(v)

PROPIEDADES DE = _ =\ — £(77 _ =
ey Clf(u—v) f(u + ( v))

= f@ + (D) = f(@ + (-1)f ()
=@ - @)




MATRIZ ASOCIADA A LA TRANSFORMACION

® A CADA TRANSFORMACION LINEAL LE
CORRESPONDE UNA MATRIZ LLAMADA MATRIZ
ASOCIADA A LA T.L CUYAS COLUMNAS SON LA

IMAGEN DE LA BASE CANONICA DEL ESPACIO DE
SALIDA.

® EJEMPLOS: 1)
e
:R? > E@f(x,y)(2x+y,x— 3y, x + 4y)

f(1,0) =(2,1,1) f(0,1)=(1,-3,4)
,{(A‘) /é[j’/

2 1
Af= 1 —3
1 4 3x2

P ——t

© 2]

f:R?¥2 > /f(926 3t])=(3c+3y—zj'37-:|-—2},x+3t)
PILS) et [(32) iae) b(22) son,

1 3 -1 0 CL2° (< (e
Af=<o 1 2 0) FET
3x4

1 0 0 3




NUCLEO E IMAGEN DE UNA T.L

Nucleo:

Son todos los vectores del conjunto de partida
cuya imagen es el vector nulo. ., e

Nf ={xeV/f(x)=0]

Imagen:

Son todos los vectores del conjunto de llegada
que tienen correspondencia con algun
elemento del conjunto de salida.




1,2 0 A A’ -;l O>
Ejemplos: el g 4| (4,{ =

f-Co a0} ~["" &O

1) f:R3 > R3/f(x, y,z)—(mx+z,x+y+z)

- i |
—NﬁCIeO AXCO WMQA‘JAJ_‘L‘_A NS LE MMMMWM
Nf = {(x,y,2) € R®/f(x,y,2) = (0,0,0))
Sy Sl &C D
f(x,y,2) = (0,0,0) RN :
x+y+z=0 Lo
(x—v,x+zx+y+z)=(00,0) y erlirmmog none LT
Minimas ecuaciones:
M(A);‘o 3 :
—1 00 1 -1 0]0 10 110 x+z7=0ox=0 Nf={0,00)}=0 :
\ ) (0 1 10>~ (0 1 1 o) Vg U=y =1 ¢ pema D >
1 o 2 1lo 0o o —1lo SAaRt Zinl

Base no tiene
— L

Conclusion 1: El nucleo es el subespacio Nulidad de la matriz de la

transformacion




. ™3 2x2 _(x—2y X+ z )
[TEOREMA DE LAS DIMENSIONES y [RoR /f(x,y,z)—(_zyd,z s,

R > 3 —2y—z=0
2x—2y+z=0
En el ejemplo anteri gak s
Nl €1 eJeImnio anierior
g <1>—2 010 1 -2 0lo 1 -2 0]|0)
0 + Dim (Imf) = 3 1 0 1lol - lo 2 19 O 2 1|0
Dim (imf) =3 0o —2 -1o 0 -2 ol |0 O 0|0
Coincide con el espacio de llegada.
AR RS A x,y,2) = A(2,1,-2)VA € R
Blmf :{(1’0’0)1(01110)1(01011)} {2y+Z= O—)Z: —Zy ( ,y’Z) ( = ) j:
ENf — {(Zy,y,—Zy)} BNf ={(2;1;_2)}d1m(Nf) =1 -

Nf ={Qy,y,—2y)}vy €R




© Imagen o) = )
| Dim () -+ Diml (i) = Dim (V) (o ara ) n o

—2y—z 2x—2y+z W3 Wy

1 + Dim (Imy) 3

Dim (Ims) = 2 (o =

X+zZ=w,
—2y —zZ = wsy
\Zx—2y+z=w4

Como no coincide con el conjunto

A

de llegada hay que calcularla.

Conclusion 2: La imagen es el subespacio Columna de la matriz de la

transformacion Condiciones de la imagen ;
(1 -2 0w, 1 -2 0| w, 1. =2 w, Ws 1 Wy SIS0 SR R %
"',
1 0 1w, | . |0 2 1lw,-w 102 1 W, — W, Wy — Wy W, =0 o W, = Wy + W,
0 -2 1w, 0 -2 -1 w, 0 0 0O w,+w,—w
2 -2 1w, 0 2 1|w,-2w, 0 0 Ojw,—2w,—w,+Ww,




Condiciones de la

Imagen

W3+W2_W1=0_)W3=W1_W2
—Wy =Wy + W, =0->w, =wy; +Wwy

I W1 W»
xf = (W]_ — Wy W, + Wz)

1 0)(0 1
e L




3 f:R°® > R%/ f(x,Y,2)=proy x

Este ejercicio es geométrico ya que es una
proyeccion ortogonal. Por otro lado, no
sabemos quién es el plano m

Nf es la recta cuya direccion es la normal del plano

dim(Nf) = 1 oL
8"7444:{[’) 4\'2'\ g

Imagen es el plano Tt dim(Imf) = 2
X = 2L~y ;*
;:(-23-‘/,;;,-2,) GI; {(2’ )0"\);&-4,4\9)}




Propiedades de lo observado: *4%%) | C.E
1) El nucleo de una T.L es subespacio del espacio de salida.

Si xeNf - f(x)=0

) L n
AR\ gelinicion multiplicamos por A

*x) O < Nf por la propiedad que dice: Af (;) — 10
f (Ov) =Ow Af(x)=0
f(A1x)=0

**¥*) | Cl Si xeNf -» f(x)=0

(Ax) e Nf

Si yeNf > f(y)=0
sumamos m.a.m
f(x)+ f(y)=0+0=0
f(x+y)=0

(x+y) e Nf 1) Laimagen de una T.L es subespacio del espacio de




Clasificacion de las T.L

Como una T.L es una funcidn se puede clasificar
en inyectiva, sobreyectiva y biyectiva.

* Inyectiva:

fiv-ow ESINYECTIVA | o Nf =0

* Sobreyectiva:

fivow ES SOBREYECTIVA [ Im f =W

* Biyectiva: :

fiv-ow ES BIYECTIVA <{==) | ESINYECTIVA y SOBREYECTIVA.




Ejercicio 3.

Identificacién de la calidad de suficiencia de la infermacién aplicada a transformaciones lineales, LI
Reconocimiento de la incompatibilidad en la informacidn. Ll
~ s
4 . 4 ML Ay E Mo e, M JJ-[
33) (Es posble hallar una transformacion lineal fRSR® tal que f{1,-1,2)=(0.3,1) y T’J“
. —_— ) de 4ol
ALL=4)=(0,4,1) y f11,0,-2)=(0,-1,1)? ;Por qué? | congete
sC D | olidk)

Tengo que verificar si los vectores :{(1,—1,2), (1,1, —4), (1,0, —2)} son base

T - il
B=-1 1 0|= o 2 1 Det(B) = —8 + 6 = —2 .-‘
2 - =4 0 —6 —4 ;

s- -I'I II II t i i0 l I d t
- -




Cualquier vector de R3, lo puedo escribir como C L de la base dada

(x,y, Z)—a(l —12)+,B(11 4)+y(1 0,—2)

e, 2 3)- 4 e ) =5
T 1 1 1 ' x 1 -1 0! —¥

= 0:y>~0 2@;y+x~021:y+x

2 —4 —2'z 0 —6 =4 1z—2x 0 2 0:2x+4y+z %Fs

1 -1 0 | —y 1 0 01 (2x+2y+2)/2 an 2 (e ¥E3) e

(0 PR, ) R e i a=2x+2y+2)/2

0 @o (2x + 4y + 2)/2 0 1 0!(2x+4y+2)/2 :
f=02x+4y+2z)/2 3
B [“2 r¢ -%) /s ‘;..‘-

y=—x—-3y—z
vYe 1 ~2 +3




33) (Es posible hallr wa transfomacion lineal fRR' tl que f{l-1.2)=(03.1)
fiLL=4)=(0.-4,1) y f(1,0,-2)=(0,1,1)? ; Por qué?




&= QR+ 2y -+ 2) 2 33) (Es posible hallar una transformacion lineal f:R*-R’ tal que f{1,-1,2)=(03,1) y
B =2x+4y+2)/2 fL1,-4)=(0,-4,1) y f(1,0,-2)=(0,~1,1)? ; Por que?
y=—x—-3y—2z

(x,y, z) =a(1,-1,2)+p (1,1,—4) + y(1,0,—2) Si aplicames la funcién a cada miembre

FOo,y, z) =f[a(l,—1,2) + B (1,1, —4) + y(1,0,—2) ] plt-02)= (o (2)A)r 12, 4
o < Flomar® S i 1§10 oo, 3,
fny.n =222 200,12+ HETEE £010, )+ (x-3y-Df(1,0-2)
oy Ry CIVNE) (s a a3p ayi0—1.1)

2 2

6x+6y+3z 2x +2yv+ 2z —8x — 16y — 4z 2x +4y + z
f(x,y,Z)=(0, - . )+(0,( y=du) & ik

> ; > > : > )+(0,x+3y+z,—x—3y—z) & I

1
f(x,y,z) = (0, —2y + EZ' x)




TEOREMA DE LA EXIXTENGIA Y LA UNICIDAD DE LAS TRANSFORMACIONES LINEALES
DADALAT.L f: v — w ,SEAEL CONJUNTO B UNA BASE DEL ESPACIO VECTORIAL Y, EXISTE Y ES UNICALATL.

B = {171,172,173, ﬁn}GSIlasede“
VoW - f)=w; Vi=12,.... n

f@ = flavs +axvp + . apy) ;:
f@) = f(ai1v1) + f(azvz) + oo f(anUp)
F@) = aaf 0) + @of (B) + oo anf(5) — PO S€rLL




ercicio 2:Sea /: R3 — R, latransformacion lineal que proyecta ortogonalmente cualquier vector de r°

sohre el subespacio complemento ortogonalde s = {(x,y,z) € R3/y + z = 0},esto es sobre s-.Hallala

prma explicita de 7y su matriz asociada
© SIFPROYECTAATODO VECTOR DE R SOBRE 5., LOS VECTORES DIRECTORES DE S SE TRANSFORMAN EN EL NULO, ES DECIR

Byyr = {((1,0,0)(0,-1,1)}= £(1,0,0) = (0,0,0) A £(0,—1,1) = (0,0,0)

By ={(0,1,1)} = f(0,1,1) = (0,1,1)

HALLEMOS LA TRANSFORMACION:
(x,y,z) = «(1,0,0) + B(0,-1,1) + y(0,1,1)

X 1 0 0] x 1 0 O
y>~<0 0 2y+z>~<0 0 1
z 0 1 1

1 0 0

(0 -1 1
z 011
1l 1 1

fCuy,2) =x-f(1,0,0) + (-5y+52) - f(0,-L) + Gy +52)- f(0.L1)

X 1 0 O
1/2(y+z)>~(0 0 1
0 1 1

x
1/2(y + 2) )
z 0 1 0

—-1/2y +1/2z

FOuy.2) = Gy +3 0L

i AW 1 L

I

I
B N S
D] b= P | = 2




https://view.genial.ly/60c0fc4d9ee5940d2351ce30/interactive
-content-transformaciones




