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

RESPUESTAS GUÍA DE EJERCITACIÓN 4 ESPACIOS VECTORIALES REALES 
 
Ejercicio 1. 

1.1) No 1.7) No, plano que no pasa por el origen 
1.2) No 1.8) Si, recta que pasa por el origen 
1.3) No, conjunto vacío 1.9) Si 
1.4) Si, plano coordenado xy 1.10) No 
1.5) No 1.11) No 
1.6) Si, plano que pasa por el origen 1.12) Si, subespacio trivial: matriz nula 

Ejercicio 2. 
La cantidad de parámetros libres en cada subespacio, grado de libertad del conjunto o dimensión del 
subespacio es: 

2.1) 
2

)1( −nn   2.2) 1  2.3) 
2

)1( +nn   2.4) ( )n r A−  

Ejercicio 3. 
3.1) Si 3.2) No 3.3) Si 
Ejercicio 4. 
4.1) k= 0 ∨ k = 1, infinitas soluciones. A es LD, 1v  y 2v  resultan paralelos, pertenecen a la misma recta 
que pasa por el origen 
4.2) k= 6, solución única 21 12 vvv  += . A es LI, 1v  y 2v  generan un plano al que pertenece v  

4.3) k= 0 ∨ 3
2

k = − , infinitas soluciones. A es LD, 1v , 2v  y 3v  generan un plano que pasa por el origen 

4.4) k= 1, solución única 21 11 vvv  += . A es LI 

4.5) k=−2, solución única 21 2
1

2
1 vvv  






−+






−= . A es LI 

4.6) Si k≠0 ∧ k≠h, A es LI. Existe solución para k=1, 21 01 vvv  +=  
Si k≠0  ∧ k =h , A es LD. Sólo existe solución para k=1, infinitas soluciones 
Si k =0 , ∀h, A es LD. No hay solución 

Ejercicio 5. 
5.1.a) No 5.1.b) No. Se puede eliminar uno cualquiera de los vectores y se sigue generando el mimo 
plano S que pasa por el origen, { }yxzzyxS 23/),,( −=∈= 3R . Una base posible es el conjunto 

{ })2,1,0();3,0,1( −=B , dim(S)=2. Un cambio podría ser )0,3,1(=c , así A sería LI 
 

5.2.a) LD si a =−1 ∨ b =−4 

5.2.b) 








∈∀∀






 −
= Rda

d
aa

S A ,,
0

, dim(SA)=2, 
1 1 0 0

;
0 0 0 1SAB

 −    
=     

    
 

5.2.c) ,
0 0A

w w
S S w

 −  
∩ = ∀ ∈  

  
R  

5.2.d) 
































−
−








 −
01
00

;
00
10

;
30
11

;
20
11

 

 
5.3.a) A es LI si abaa −≠∧−≠∧≠ 11  
5.3.b) A genera un plano (dim 2) si: ( 11 −≠∧= ba ) ∨ ( 11 ≠∧−= ba ) 
 

5.4.a) { }0/),,(1 =∈= yzyxS 3R , 2)dim( 1 =S , { })2,0,0();0,0,1(1 −=SB  
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5.4.b) 












=−
=

∈=
0

0
/),,(2 xz

y
zyxS 3R , 1)dim( 2 =S , { })2,0,2(2 =SB  

5.4.c) { }0/),,(3 =+∈= yxzyxS 3R , 2)dim( 3 =S , { })3,0,0();0,1,1(3 −−=SB  

Ejercicio 6. 
6.1.a) A es LD ya una de las matrices se puede escribir como combinación lineal de las demás 
6.1.b) A genera matrices donde a2,2 es cero, y no se garantiza formar solamente matrices simétricas 
6.1.c) No existe ningún vector del conjunto que genere el término lineal en x 
 

6.2) dim(S1)= 2, { }2
1 1 2; 1SB v x x v= = − =

  ; dim(S2)=1, { })0,0,1,1(2 −=SB ; 

dim(S3)= 3, 3 1 2 3

1 0 0 1 0 0
; ;

0 1 0 0 1 0SB v v v
      

= = = =      −      

    

 
6.3.a) dim(S1)= 3 (matrices simétricas de orden 2); dim(S2) = 1 (matrices antisimétricas de orden 2) 

 
































=

01
10

;
10
00

;
00
01

1SB ; 
















−

=
01
10

2SB  

6.3.b) 2211
32

32

4
32

32
1

43

21 ,,
0

2

2
0

2

2 SXSXxx

xx

x
xx

xx
x

xx
xx

∈∈
















−
−

−

+
















+

+

=







 

 ( ) ( ) 221121 ,,
2
1

2
1 SXSXXXXXXXX TT ∈∈



 −+



 +=+=  

( ) ( ) 221121 ,,
2
1

2
1 SXSXXXXXXXX TT ∈∈



 −+



 +=+=  

Ejercicio 7. 
7.1) A es base de un plano que pasa por el origen. B es base de una recta que pasa por el origen.  

Si la recta está incluida en el plano, C es LD y por tanto no constituye una base de R3 ( 3v  resulta 
combinación lineal de 1v  y 2v ) 
Si la recta no está incluida en el plano, C es un conjunto de tres vectores LI y, por tanto, constituye 
una base de R3 

7.3.a) Si λ= 0, 021



 =× vvλ  dim(S1)= 2, B es LD  
Si λ≠0, 21 vv  ×λ  ⊥ a los otros dos vectores, dim(S2) = 3, B es LI  

7.3.b) Si ( ) 021 =⋅ vv   ⇒ ( ) 0221



 =⋅ vvv , dim(S2)= 2, C es LD  
Si ( ) 021 ≠⋅ vv   ⇒ ( ) 221 vkvv  =⋅ , dim(S2)= 2, C es LD 
Si λ≠0, 21 vv  ×λ  ⊥ a los otros dos vectores, dim(S2) = 3, B es LI  

7.3.c) Si λ= 1, { }11 2; vvD =  es LD, dim(S3)= 1  
Si λ≠1, D es LI, dim(S3)= 2 

7.5) Si { }ba


;  es LD ⇒ ab 



λ=  ⇒ ( ) ( ) 00










 =×=××=×× ccaacba λ  c∀  
7.6) ( ) 0







 =×× cba  

Ejercicio 8 
8.1. a) V, al agregar otro vector siguen generando R3 pero pierden la independencia 
 b) V 

c) V 
 d) F, no se puede asegurar, podría resultar LD o LI. Por ejemplo: 

{ }kviviv ˆ;ˆ2;ˆ 321 ===   es LD y { }iviv ˆ2;ˆ 21 ==   es LD 
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{ }ivkviv ˆ2;ˆ;ˆ 321 ===   es LD y { }kviv ˆ;ˆ 21 ==   es LI 
 e) F, no se puede asegurar. Por ejemplo: 

{ }ivjvkviv ˆ2;ˆ;ˆ;ˆ 4321 ====   es SG y { }jvkviv ˆ,ˆ;ˆ 321 ===   es base de R3 
{ }jvkviviv ˆ;ˆ;ˆ2;ˆ 4321 ====   es SG y { }kviviv ˆ;ˆ2;ˆ 321 ===   no es base de R3 

8.2) V; 8.3) F; 8.4) V; 8.5) V; 8.6) F; 8.7) F 
Ejercicio 9 
9.1) k= 1 ∨ k=−4 

9.2) dim(S)= 2; 
















−







−
=

12
02

;
02
11

SB  









∈∀∀







−
+−

=








=++−∧=−+∈







= × RR 22

42
442

242
432421

43

21 ,,
22
2

02202/ xx
xxx
xxx

xxxxxx
xx
xx

S  

Ejercicio 10. 
10.1) { })1,1,1,0();1,1,0,1(321 −=== SSS BBB ; 10.2) )1,5();2,8( 21 −−== vv   

Ejercicio 11. 
11.1) 

1 2
8; 29; 5x x x

∞
= = =

    

11.2) 




























=

5
52,

5
5,0;

2
2,0,

2
2

SB  

Ejercicio 12.  
12.1) , 15u v< >=

  ; 12.2) , 4p q< >= −  

Ejercicio 13. 
13.4) La única respuesta es a= 4/5 

13.5) 




















−








−








3
3,

3
3,

3
3;

3
6,

6
6,

6
6;0,

2
2,

2
2  

14.6) 




















−−














 −−








2
2,

2
2,

2
2,

2
2;

2
2,0,

2
2,0;

2
1,

2
1,

2
1,

2
1;0,

2
2,0,

2
2  (por ejemplo) 

Ejercicio 14. 

14.1) { } 1 2
2 2 6 6 6ˆ ˆ(1,1,0);(0,1,1) , ,0 ; , ,

2 2 6 6 3SB v v
     → = = = −            

  

Aclaración: la respuesta dada no es la única válida debido a que hay infinitas bases posibles 

14.2) 1 2
3 2 6ˆ ˆ

2 6
a v v

   
= + −      
   

 .  

14.3) 1 1 2 2
2 1 1ˆ ˆ ˆ ˆ, , , ,
3 3 3Sproy b b v v b v v  =< > + < > = − 

 

  

  

(Aclaración: esta respuesta es única, cualquiera sea la base elegida) 

14.4) 1 1 3 3 1 2
7 7 7, , , ( , , ) 0,
3 3 3

x x x x x x < − + >= ∀ ∈ ∧∀ ∈ 
 

R R   15.5) ( ) 7, 3
3

d P π =  

14.6) { } { }RR 3 ∈∀−==+∧=+∈=⊥
1111322131211 ),,,(00/),,( xxxxxxxxxxxS  

14.7) ⊥∈





 −−=∈






 −= ShSp

3
1,

3
1,

3
1,

3
2,

3
2,

3
4 

 . 14.8) 





 −−=

3
1,

3
1,

3
2)( 10 PPproyS . 
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