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Sea T'R2-RZ, la funcién que a cada (x,y) de RZle
hace corresponder el vector (X,-y) de RZ2, es decir:

T(xy)=(xy)




Sean V y W espacios vectoriales, se dice
que una T.L., T de V en W es una funcidon que
asigna a cada vector v €V, un unico vector T(v)
eW y para el cual se cumple:

T(u+v) = T(u) + T(v)

T(aVv)=a T(v)



Sea unaT.L.deVenW. Sellamaimagende T al
conjunto:

[ dve V con T(v)=wj}

Se llama nucleo de T al conjunto
[ T(v)=0}

Se verifica que:
dim(V)=dim (ker T)+ dim (Im T)




Cambio de base

En R?y R se expresa cualquier vector en términos
de base canodnica, para R*:

e1=(1,0) y e2=(0,1);
para R>:
e;=(1,0,0) , e,=(0,1,0) y : e5=(0,0,1)

Evidentemente, existen infinitas bases de espacios
vectoriales de dimension n, ya que en un espacio
vectorial n, n vectores linealmente independientes
forman base.




Sean e;=(1,0) y e,=(0,1) y B={ ¢4, e,}

Sean v,=(1,3) y v,= (-1,2) . v,y V, son linealmente
Independientes

B={ v, v,} es base de R*

Sea x=(X4;X,) un vector de R*




x = x1(1,0) + x,(0,1)

X = X161+ Xp€5

()51 (2)

Como B, es otra base de R?, 3 escalares C,y C,, tal que:

X = Cc1e1 Tt Crey

C
()52= (cl)




2, = (1,0) ==(1,3) — = (- 12)-—v1—§v2
e, = (0,1 1) =2 (1,3) +3(-12)=1v; += 7,
’ 2
(e1)p1 = 53
5
y

(e2)p2 =

Ul = U1 =




Entonces x = x1e; + x5e,

2 3 1 1
x = x1(Cv1 — g V2)*tx2(vr o v2)

1 3
X = (§x1 + gxz)v1+(— X1 + gxz)vz
Por lo tanto:
2 1
Cl = gxl + §x2
3 1
Cz = — —-X1 +_x2

5 5



La matriz{ ~, se llama matriz de transicion de B1 a B2

V= Ul =

0

matriz de cambio de base.



Teorema

Sea V un espacio vectorial de dimension n y sea
W un espacio vectorial de dimension m.

Sean Bl — {vl, Voy e vanns Un} y

B, = {wq,w,, ........w,} ®3 una unica matriz A, de
mxn / (T (x))p= Ar(x)pq

Ar(x)gy = matriz asociada alaT. L.




Ejercicio:

Sea T: R® — R?, dada por:
T(xyz)=(2x +y +z;y - 3z)
B.={(1,0,1); (1,1,0); (1,1,1);

B,={(1.-1); (2,3)}

Hallar A; respecto a B, y B,



Autovalores y Autovectores

Sea A una matriz de nxn. El numero A (real o complejo)
se llama autovalor de A, si y sOlo si existe un vector v e
(v A v, donde v es una matriz columna.

El vector v se llama autovector de A correspondiente al
autovalor A.




Ejemplo:

Sea A = (160 :g)

AD=(s 1)) =)

A, = 1 es el autovalor de A correspondiente al
autovector (2,1).

GG 2 ()= =-2()
A, = —2 es el autovalor de A correspondiente al
autovector (3,2).




Teorema

Sea A una matriz de nxn. Entonces A es autovalor de
A sl y solo si: P(A)=det( A-Al)=0

Donde P(A)=det( A-Al)=0 recibe el nombre de
ecuacion caracteristica de A

P(A)=polinomio caracteristico.




Procedimiento para calcular autovalores y autovectores

1)Hallar P(L)=det( A-Al)

2) Hallar las raices de P

3) Resolver el sistema homogeneo ( A-1).v=0 con
I=1.....m




Ejemplo

Sea A=(;L g)

P(L)=det( A-Al)=
(4 —% 2

3 3—A
=\ —7\L+6

)=@-nE-1-6

dedonde A=6 Yy A, =1




e parair, =6
(As)v=0 =(72 2)(})=0

3 —=3/\X
_2X1 + 2X2 =0
3X1 — 3X2 =(
X1 = X2

V1=(1,1) €S un autovector correspondiente a A; =6




e para i, =1

(A-1).v=0 =>(§ ;) (2)=0
{le + 2x, =0
3x;1 +2x, =0
2
X1 = —§x2

V,=(2,—3) €8 un autovector correspondiente a A; =1




Ejercicio:

Hallar para la matriz A =(_24 _21) los

autovectores y autovalores correspondientes si
los tuviera.






