U.T.N. — F.R.Haedo Algebra y Geometria Analitica

RESPUESTAS GUIA DE EJERCITACION 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 vacio 1.9) Si
1.4) Si, plano coordenado xy 1.10) Si, matrices triangulares inferiores
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 parametros libres en cada subespacio, grado de libertad del conjunto o dimensién del
subespacio es:

nn+1) nn—1)

2.1) 2.2) 1 2.3) 24) n-r(4)
2 2
Ejercicio 3.
3.1) Si 3.2) No 3.3)Si
Ejercicio 4.
4.1) k=0 V k = —1,infinitas soluciones. A es LD; v, y U, resultan paralelos, pertenecen a la misma

recta que pasa por el origen
4.2) k = 6, solucién Gnica v = 29, + 1¥,. A es LI; ¥, y U, generan un plano al que pertenece ¥

43) k=0V k= —;, infinitas soluciones. A es LD; ¥;, U, y U3 generan un plano que pasa por el

origen

4.4) k =1,solucién tnicav = 19; + 1v,. Aes LI

4.5) k = —2,solucién Gnica ¥ = (— %) U + (— %) ¥,. AeslLl

4.6) Sik #0 A k # h, AesLl Existe solucién parak =1, v = 19; + 07,
Sik #0 A k = h, A es LD. Sélo existe solucion para k = 1, infinitas soluciones
Sik = 0,Vh, A es LD. No hay solucién

Ejercicio 5.

Nota aclaratoria. Las bases o los sistemas generadores de un espacio o de un subespacio vectorial no
tienen una expresién Unica. Lo mismo la escritura de un vector genérico de un espacio o un subespacio
vectorial. En las respuestas de esta guia se indica una sola posibilidad entre muchas.

5.1.a) No 5.1.b) No. Se puede eliminar uno cualquiera de los vectores y se sigue generando el
mismo plano S que pasa por el origen, S = {(x,y,2) € R3/z = 3x — 2y}. Una base posible es el
conjunto B = {(1,0,3); (0,1, —2)}, dim(S) = 2. Un cambio podria ser ¢ = (1,3,0), asi A seria LI

5.2.a) LDsia=—-1Vvb=-+4

52b) S, ={(;, ) Vavd€R},dim(S,) =2, B, = {((1) _01); (8 (1))}
5.2.c) S,NS = {(‘8’ _OW) YW € R}

1 -1\ (1 -1y (0 1y (0 O .

5.2.d) {(0 5 ),(0 _3), (0 0), (1 0)} (una posibilidad entre muchas)

5.3.a) Aesllsia#1Aa#*—-1Ab+# —a

5.3.b) A genera un plano (dim 2) si:
(a=1Ab#-1)V(a=—-1Ab#1)V(a#1Aa+—-1Ab=—a)
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5.4.a) S; = {(x,v,2) € R3/y = 0},dim(S;) = 2, Bs; = {(1,0,0); (0,0, —2)}

5.4.b) S, ={(x,y,2) € R3/y = 0Az=x},dim(S,) = 1,Bs, = {(2,0,2)}

5.4.c) S; ={(x,y,2z) € R3/x +y = 0},dim(S;) = 2, Bss = {(1,—1,0); (0,0,1)}

Ejercicio 6.

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

6.2) dim(S;)=2,Bs = {v, = x% — x; U, = 1}; dim(S;) = 1, Bs; = {(—1,1,0,0)};

dim(S3) = 3, Bz = {171 = ((1) _01);1_])2 = (8 é);63 - ((1) 8)}

. _ . . ) _ (/1 0.0 0y (0 1
6.3.a) dim(S;) = 3 (matrices simétricas de orden 2); Bg; = {(0 0) ; (0 1) ; (1 0)}
dim(S,) = 1 (matrices antisimétricas de orden 2); Bs, = {(_01 (1))}
6.3.b) X e R**%2 X, €5,X, €S,

X=X, +X, = E(x+xT)]+E(X—XT)]

Xy + X3 0 Xy — X3
(x1 xz) _ X1 2 n 2
X3 X4 Xy + X3 X _ X2 T X3 0
2 4 2

Ejercicio 7.
7.1) A esbase de un plano que pasa por el origen. B es base de una recta que pasa por el origen.
Si la recta esta incluida en el plano, C es LD y por tanto no constituye una base de R3 (¥; resulta
combinacién lineal de 7, y ¥,)
Si la recta no estd incluida en el plano, C es un conjunto de tres vectores LI y, por tanto,
constituye una base de R3
7.3.a) SiA=0,18, X B, = 0,dim(S;) = 2, B es LD
SiA+# 0,Av; X U, L alos otros dos vectores, dim(S;) = 3, B es LI
7.3.b) SiD, - B, =0 = (B, - B,)¥, = 0, dim(S,) = 2, C es LD
Si (U, - 7,) # 0= (¥, - V)V, = kv,, dim(S,) = 2, C es LD
7.3.c) SiA=1,D = {v;;2V,}es LD, dim(S;) = 1
Sild#1,DeslLl,dim(S;) =2
7.5) Si{d;bleslD=>b=21d = (@xb
76) (Axb)xé=(d-&b—(b-)d=

xi=(@xAd)xEé=0xZ=0 V¢
0
Ejercicio 8.
8.1. a)V, al agregar otro vector siguen generando R3 pero pierden la independencia
b) V, el nimero de vectores LI coincide con la dimensién de R3 por tanto es SG y base

c) V, cualquier subconjunto de vectores Ll es LI
d) F, no se puede asegurar, podria resultar LD o LI. Por ejemplo:

(B =07, =200 =k}eslDy{# =1;, =2} esLD
(D, =00, =k; D3 =2i}es Dy {8 =¥, = k}esll
e) F, no se puede asegurar. Por ejemplo:
(B =00, =k B3 =J; U, = 2i} esSGy {#; = 1; B, = k; U3 = j} es base de R3
(B, =00, =203 =k; ¥, = jlesSGy {#; = 1; B, = 2; ¥; = k} es base de R®

UTN — FRH Algebra y Geometria Analitica — Respuestas Guia de Ejercitacion 4 — Pagina 2



8.2) V;8.3)F;8.4)V;8.5)V;8.6)F;8.7)F

Ejercicio 9
91) k=1Vv k=-4

02) dim©)=2B={(7" )ita=(2 Y)}s= {(‘xz + 2% xZ),sz,Vx4 € R}

2 0 2 1 2%, — 2Xx4 X4
S = {(2 x4) € R¥Z [x; +x, — 2x4 = 0 A —2x, + X3 + 2%, = 0}
Ejercicio 10.
10.1) Bg; = Bg, = Bgs = {((1,0,1,1)); (0,1,1,-1)}; 10.2) #, = (8,2); ¥, = (—5,—1)
Ejercicio 11.

11.1) IXlly = 8; lIXll; = v29; IX]le = 5

_ (2 0 32). (o 5 25
11.2) Bs= {(7,0,7),(0, i )}
Ejercicio 12.

12.1) (4, v) = 15; 12.2) (p(x), q(x)) = —

Ejercicio 13.
13.4) La Unica respuesta esa = 4/5
13.5) E £ 0 \/_ V6 \/_ V3 _E E
' 22 )\ " 66’3 )\3' 33
111 2 V2 V2
13'6) \/__ £ 0 ;<__1_1_1_ )1 Or\/_lol\/— ) £J_£I£l£
277727 222 2 2 2 2 2 2 2
Ejercicio 14.
V2 V2 V6 V6 V6
14.1 . =P, =— — o= [ =
) {(1;1;0)) (Ollll)} :>BS {vl <2 ] 2 FO>I 2 ( 6 ] 6 ) 3 )}
L (32 V6
14.2) a= < ) >v1+<?>v2
14.3) proysb = (b,0,)0; + (b, 9,)0, = (0,1,1)
(Esta respuesta es Unica cualquiera sea la base elegida)
14.4) ((3,-3,3), (x1,x1 + x3,x3)) = 0,Vx; ER,Vx3 ER
14.5) d(P,m) = 3V3
14.6) St ={(xy,%5,%x3) ER3/x; +x, = 0A X, + x3 = 0} = {(—x3, x5, —X;),Vx, € R}
42 2 - 11 1
14.7 p == — —— h=(—= = —= L
) P (3’3' 3>Es’h ( 33’ 3>ES
14.8) (—’PP)—( 2 11)
. proys\fofi) = 3’73’3
Ejercicio 15.1
a) BS = {(1) _1)} SJ‘ = {(xlle) (= Rz/xl — Xy = 0} BSJ_ = {(171)}
b) BS = {(0'0'1)} St = {(xl’xz’x3) € R3/x3 = 0} BSJ_ = {(1:0;0)' (0,1,0)}
C) BS = {(1'0’ _1)’ (0’1’ _1)} SJ- = {(Xl, xl, xl), Vx1 € R} BS_L = {(11111)}
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