EJERCICIOS
¿Cuáles de las siguientes funciones son translin?

1. T : R3(R3 , con T(x,y,z) = (x+y, x-y, z) 

2. T : R2(R3 , con T(x,y) = (
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, xy, 
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3. T : R2x2(R , con T(A) = (A(
4. T : R2x2(R2x4 , con T(A) = AB , con B(R2x4  

5. T : P2 ( P2 , con T(a0 + a1x + a2x2 ) = a1 + 2a2 x 

6. T : P2 ( P2 , con T(a0 + a1x + a2x2 ) = (a0 + a1 + a2) + ( a1 + a2 )x + a32 x2 

7. Para la translin T : R4(R3  definida por T(v) = Av, donde   A = 
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   hallar :             a) T(1,0,2,3) , b) la preimagen de (0,0,0)

8. Sea T : R2(R2  una translin dada por T(x,y) = ( xcos( - ysen( , xsen( + ycos( ), hallar: a) T(4,4) para  ( = 45º , b) T(4,4) para  (  = 30º ,   c) siendo ( = 45º ,  hallar la preimagen de  v = (1,1)

9. Para la translin D : V(W  definida por D(f) = f ( . Determinar : a) Dx (
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+ 2x) , b) la preimagen de f(x) = 2x + 1

10. Sea  T : C(0,1( ( R  la  translin  definida  por   T(p)  = 
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.  Determinar :  a) T( x3 – x5 ) , b) la preimagen de T(p) = 1, que sean funciones polinomiales de grado ( 2

11. Sea T : R2(R2  una translin tal que T(1,1) = (1,0) , T(1,-1) = (0,1) . Hallar: a) T(1,0) , b) T(0,2) 

12. Sea T : P2 ( P2  una translin tal que T(1) = x ,  T(x) = 1 + x  , T(x2 ) =  1 + x + x2 . Hallar :           T(2 – 6x + x2 )  

13. Sea T : R2(R2  tal que T(u) =  proyv u  donde v = (1,1) . Hallar: a) T(x,y) ,  b) T(5,0) 

Determinar el núcleo de T

14. T : R2(R2 ,  T(x,y) = (x + 2y,  y – x)

15. T : P2 ( P1 ,  T(a0 + a1x + a2x2 ) = a1 + 2a2 x 

16. T : R2(R2 ,  T(X) = AX  donde  A = 
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17. T : P4 ( P3 , T(p) =  p(
18. T : P2 ( R  , T(p) =  
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Para la translin T , determinar : a) una base para el ker(t),  b) la nulidad y el rango de T

19. T : R3(R3 ,  T(X) = AX , donde A = 
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20. T : R3(R3 , T(u) = proyv u  , v = (2,-1,1)

Determinar la matriz estándar para T

21. T(x,y) = (x + y, x – y)

22. T(x,y,z) = (– 2y + 3z,  4x + 11z)

23. T(x,y,z) = ( 5x – 3y + z, 4y + 2z, 5x + 3y)

Para la translin T :  a) Hallar la matriz estándar A , b) Hallar T(v) mediante T(v) = Av

24. T(x,y) = (– x , – y)  , v = (3,4) 

25. T(x,y) = (y, x)  ,   v = (3,4) 

26. T(x,y,z) = (x, y,–z)  , v = (3,2,2)

Encontrar T(v) usando:

27. T : R2(R3 , con T(x,y) = (x+y, x, y) , v = (5,4)

B = ((1,-1), (0,1)( , B( = ((1,1,0), (0,1,1), (1,0,1)( 

28. T : R3(R2 , con T(x,y,z) = (x-y, y-z) , v = (1,2,-3)

B = ((1,1,1), (1,1,0), (0,1,1)( , B( = ((1,2), (1,1)(
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