MTM3112 - Algebra Linear
Sexta Lista
Prof. Maicon Marques Alves

1. Sejam a = {(1,-1),(0,2)} e 8 = {(1,0,-1),(0,1,2),(1,2,0)} bases de R? e R3, respectiva-
mente e suponha que
0

1
[T]g‘ = |1 1
0 -1
(a) Ache T(z,y) para todo (x,y) € R2.
(b) Se S(.Qﬁ,y) = (23/71. - y,ZU), ache [S]g

1 0
(c) Ache uma base v de R? tal que [T]% = {0 0
0 1

2. Seja

SRR}

a base canénica do espaco M (2,2) das matrizes 2 x 2. Seja T : M(2,2) — R? dada por
a b
([ ) = raneo

(a) Ache [T]3, onde o é a base canonica de R2.

(b) Suponha que S : R? — M(2,2) ¢ tal que [S15 = . Ache S(z,y), para qualquer

-1
1

(z,y) € R?, e se possivel (a,b) € R? satisfazendo S(a,b) = [(1) ﬂ )

3. Seja T : R? — R? tal que [T] = [_(1) _ﬂ . Ache vetores u,v € R? tais que
(a) T(u) =u
(b) T'(v) = —v

4. Suponha que




onde a = {(—1,1),(1,0)} e B = {(1,1,-1),(2,1,0),(3,0,1)} sdao bases de R? e R?, respectiva-
mente.

Encontre a expressao de T'(x,y) e [T].

. Suponha que

1 -2
T]=] 2 o0
-1 3

¢ a matriz que representa a transformacio linear 7 : R? — R® nas bases canonicas de R? e R3.
Encontre v € R? tal que T'(v) = (2,4, —2).

. Seja T : R? — R? uma transformacdo linear com matriz

1 -1
5 =10 1
—2 3

onde 3 denota a base canénica de R? e 3’ = {(1,0,1),(—2,0,1),(0,1,0)}. Encontre a imagem
do vetor v = (2,—3) por T.

. Seja T : R? — R? uma transformacio linear com matriz
s [ 10 -1
Ty = [—1 1 1}
onde 5 ={(0,1,1),(1,0,0),(1,0,1)} e /' = {(-1,0), (0, —1)}.
(a) Determine uma base para I'm(T).

(b) Determine uma base para N(T').

(¢) T éinjetora? Sobrejetora?

. Mostre que a matriz que representa a transformacao identidade I : R® — R"™ definida por
I(v) = v em qualquer base de R™ é a matriz identidade de ordem n X n.

. Seja T : R? — M(2,2) uma transformacio linear tal que

1 0
o | 2 1
TE=1 35 -
-1 2

onde a e 3 denotam as bases canénicas de R? e M(2,2), respectivamente.

(a) Determine T'(1,0), T(0,1) e T'(2, 3).



10.

11.

12.

13.

14.

15.

(b) Determine T(z,y) para qualquer (z,y) € R2.
(¢) Encontre (a,b) tal que

T(a,b) = B _ﬂ .

Sejam T e S definidas por T'(z,y) = (z — 2y,y) e S(z,y) = (22, —y). Determine S+ 7T, T — S,
25 4+4T,SoT, ToSeSoS.

Sejam S : R® — R* e T : R? — R? definidas por S(z,9,2) = (z +y,2z,2 —y,y + 2) e
T(z,y) = 2x +y,z —y,x — 3y). Verifique diretamente que a identidade

S0 T) = [S][T]

é verdadeira.

Sejam T e S definidas em R3 por T'(x,y,2) = (x—2,9,2) e S(z,y,2) = (z,2y,r—y). Determine
[SoT]e[ToS].

Suponha que os pontos do plano (2,—1) e (—1,4) sdo vértices de um quadrado. Use a matriz
de rotacao para determinar os outros vértices.

Suponha que os pontos do plano (-1, —1), (4,1) e (a, b) sejam vértices de um tridngulo retangulo
isosceles reto em (—1,—1). Use a matriz de rotagao para determinar o ponto (a,b).

Seja T : R? — R? uma reflexdio através da reta y = 3z. Encontre T'(x,y) e uma base a de R?

tal que [T = [(1) _ﬂ :



Gabarito Parcial

1 (a) T(z,y) = (5%, 5% 22 +y)
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3 (a) u=(z,—x).
(b) v =(x,0).

5 v=(2,0).
6 (11,-13,2)

7 (a) Conclua primeiro que I'm(T) = R2.
(b) Mostre primeiro que N(T') = {(x,z,2z) | = € R}.
)

(¢) T nao é injetora e é sobrjetora.

x 20+ vy
9 () Tla,y) = [3x—2y —x + 2y

(¢) Nao existe (a,b).




