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Encuetre la representacion matricial de cada una de los siguientes operadores en la base indicada:

i) f € Homg(Q?, Q3) donde

1
flz,y,2) = (91742,18z7y74z,?5z7 gerz)

en la base canodnica C.
ii) f € Homg(Q* Q*) donde
flzyy,z,2w)=(z—y+w,—x—24+2w,2x —y — 2 —w, 2z —y)
en la base canodnica C.

iii) p1 € Homg(Q?,Q3) donde f es la proyeccion sobre el subespacio V3 = {((1,1,1),(0,1,1)) con nicleo Vo =
((0,0,1)) en la base B ={(1,1,1),(0,1,1),(0,0,1)}.

iv) p1 € Homg(Q3, Q?) donde p; es la proyeccion sobre el subespacio V3 = ((1,1,1),(0,1,1)) con nicleo Vo =
((0,0,1)), en la base canénica C.

v) p1 € Homg(Q3, Q) donde p; es la proyeccion sobre el subespacio Vo = {((0,0, 1)) con ntcleo V4 = ((1,1,1),(0,1,1))
en la base B={(1,1,1),(0,1,1),(0,0,1)}.

vi) pa € Homg(Q?, Q%) donde p, es la proyeccion sobre el subespacio Va = {((0,0,1)) con niicleo V3 = ((1,1,1),(0,1,1))
en la base canénica C.

vii) p € Homg(Q?, Q%) donde p es la proyeccién sobre el subespacio Vi = ((1,5,2)) con ntcleo Va = ((2,6,3), (3,7,3))
en la base canoénica C.

Ejemplo
Para construir en SageMath la matriz cuyas columnas son las coordenadas en la base canénica de los vectores
v1, Vg, v3 donde
U1 = (1’151)7 V2 = (0,1,1), U3 = (0,0,1)

ejecutamos:

sage: vi=vector(QQ,[1,1,1])
sage: v2=vector(QQ,[0,1,1])
sage: v3=vector(QQ, [0,0,1])
sage: A=column_matrix([vl,v2,v3])

o directamente:

sage: A=Matrix([[1,0,0],[1,1,0],[1,1,111)
para calcular la inversa ejecutamos:

sage: A~(-1)
y podemos verificar multiplicindolas:

sage: A~(-1)*A



Solucion

i) Sea C = {ey, ea,e3} la base candnica. Como

Fler) = (9,18, )
fle2) = (0,-1,-3)

f(eS) = (_47 —4, 1)

entonces la representacion matricial de f en la base C es

9 0 —4
c_ 18 -1 -4
[f]c - 15 3
2 2
2 2
ii) Sea C = {e1, ez, €3, €4} la base canénica. Como
f(€1) = (17_1a232)
f(e2) =(-1,0,-1,-1)
f(e3) = (07 ]-7 _1,0)
f(64) = (1727 7150)

entonces la representacion matricial de f en la base C es

1 -1 0 1

c_ | -1 0 -1 2
[f]c— 2 -1 -1 =1
2 -1 0 0

iii) Sean v; = (1,1,1), vo = (0,1,1) y v3 = (0,0,1), de forma que B = {v1,v2,v3}. Como

b1 (Ul) U1
p1(v2) = v2
p1(v3) =

iv) Sean v; = (1,1,1), v2 = (0,1,1) y v3 = (0,0,1), de forma que B = {vy,v2,v3}. La matriz de cambio de base
de B a la base canonica C es

10 0
idgs] =11 1 0
111

Usando la representacion matricial de p; en la base B y la matriz de cambio de base podemos obtener la
representacion matricial de p; en la base canoénica:

[p1le = lidgslis [pa] lidgsl

100]7[100][1 00
=1 1o0flo1o0]|]110
(11100 0|1 11
(10 0]
=010
[0 1 0|




v)

vi)

vii)

Sean v; = (1,1,1), v2 = (0,1,1) y v3 = (0,0,1), de forma que B = {v1, v3,v3}. Como

p2(v1) =0
p2(v2) =0
p2(vs) = v3

entonces la representacion matricial de py en la base B es

[pa] =

o O O
o OO
= O O

Sean v; = (1,1,1), v = (0,1,1) y v3 = (0,0,1), de forma que B = {v1,vs,v3}. La matriz de cambio de base
de B a la base canonica C es

100
idgs]s =1 1 0
111

Usando la representaciéon matricial de py en la base B y la matriz de cambio de base podemos obtener la
representaciéon matricial de po en la base canénica:

C . C B . B
[p2]e = [idgs]; [p2]5 lidgs],

1.0 0 00 0 1 007"

— 111 0 00 0 110
111 00 1 11 1
[0 0 0

—lo o0 o0
0 -1 1

Sean vy = (1,5,2), v = (2,6,3) y v3 = (3,7,3). Como los tres vectores son linealmente independientes
entonces forman una base B = {v1,v9,v3}. Tenemos que

p(v1) =01
P(Uz) V2
p(v3) =0

La matriz de cambio de base de B a la base canénica C es
1 2 3
idgs]G=| 5 6 7
2 3 3

Usando la representaciéon matricial de p en la base B y la matriz de cambio de base podemos obtener la
representacion matricial de p en la base canoénica:

o O O
N O =
w o N
W w

-21 -3 28
-9 -3 16

L 1 o~ O

1
5
2
[ -5 =3 12



