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UNIVERSIDADE ESTADUAL PAULISTA

CAMPUS DE SOROCABA
Disciplina - Álgebra Linear 

Lista 1: Curso de Engenharia de Controle e Automação
Prof. Steven F. Durrant
(1) Dado que V = {(x, y)/ x, y > 0} com as operações de adição e multiplicação por um escalar definidas pelas equações (1) e (2), verifique que V é um espaço vetorial.
(x1, y1) ( (x2, y2) = (x1 x x2, y1 x y2)



(1)

           (⊙(x, y) = (x(, y()






(2)

(2) Mostre que o seguinte subconjunto de R4 é subespaço:

W = {(x, y, z, t) ( R4 / x + y = 0 e z – t = 0 }
(3) Verifique se os seguintes subconjuntos são subespaços de M(2,2). Em caso afirmativo, exiba geradores.
(a) V = {
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(b) W =  {
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(4) Verifique se S = {(x, y) ( R2 : y = 2x} é um subespaço de V = R2.
(5) (i) Determinar o valor de k para que o vetor u = (-1, k, -7) seja combinação linear de v1 e v2, onde v1 = (1, -3, 2) e  v2 = (2, 4, -1).
      (ii) Escrever v = (-4, -18, 7) como combinação linear dos vetores v1 e v2.
(6) Verificar se S = {(x, 4 – 2x); x ( R} é subespaço de R2. Investigar as duas condições necessárias.
(7) Verificar se S = {(x, y, z) ( R3/ ax + by + cz = 0} é subespaço de V = R3.
(8) Os vetores i = (1, 0, 0) e j = (0, 1, 0) geram o subespaço de R3? Em caso afirmativo, especificar o subespaço algebricamente e geometricamente.

(9) Seja V = R3. Determinar o subespaço gerado pelo vetor v1 = (1, 2, 3).

(10) Determine a dimensão e uma base do espaço vetorial 

W = {(x, y, z) ( R3/ 2x + y + z = 0}
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CAMPUS DE SOROCABA
Disciplina: Álgebra Linear 
Lista 2: Curso de Engenharia de Controle e Automação
Prof. Steven F. Durrant

(1)
Quais dos seguintes subconjuntos de R2 são subespaços de R2?

(i)  W1 = {(x, y)  ( R2/ x = 2y}

(ii) W2 = {(x, y)  ( R2/ x = 2y, 2x = y}

(iii) W3 = {(x, y)  ( R2/ x = 2y + 1}

(iv) W4 = {(x, y)  ( R2/ xy = 0}

(2) 
Considere o espaço das matrizes reais, quadradas de ordem 2, M2(R). Verifique quais das seguintes transformações são lineares:

(i) T: M2(R) → R tal que T 
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(ii) T: M2(R) → R tal que T 
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(3) 
Determine a matriz da transformação de cada uma das seguintes transformações lineares, considerando a base canônica:

(a) T: R2 → R2 e T(x, y) = (2x – y, 0)


(b) T: R2 → R2 e T(x, y) = (2x – y, x)


(c) T: R3 → R3 e T(x, y, z) = (2x – y, 0, y + z)


(d) T: R3 → R3 e T(x, y, z) = (0, 0, y)

(4) Verificar se as seguintes transformações são inversíveis. Em caso afirmativo, determinar T-1(x, y, z). 

T: R3 → R3. 

(i) T(x, y, z) = (x + y – z, x + 2y, z)

(ii) T(x, y, z) = (x - y + 2z, y - z, -2x + y – 3z)
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UNIVERSIDADE ESTADUAL PAULISTA

CAMPUS DE SOROCABA
Disciplina: Álgebra Linear
Lista 3: Curso de Engenharia de Controle e Automação
Prof. Steven F. Durrant

 (1)
Seja T: R2 → R2 um operador linear dado por: 
T(x, y) = (4x + 5y, 2x + y).

Encontrar uma base ( de R2 em relação à qual a matriz de T é diagonal.

(2) 
Sabendo que a matriz de uma transformação linear T: R2 → R3 nas bases ( = {(-1, 1), (1, 0)} do R2 e ( = = {(1, 1, -1), (2, 1, 0), (3, 0, 1)} do R3 é 
[ T ](( = 
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, encontrar a matriz [ T ] e T(x, y).
(3) Seja T: R3 → R2 a transformação linear tal que T(e1) = (1, 2), T(e2) = (0, 1) e T(e3) = (-1, 3), sendo {e1, e2, e3} a base canônica de R3.

(i) Ache T(x, y, z)

(ii) Determinar o ker (T) e uma de suas bases

(iii) T é injetora? Justifique sua resposta. 
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Lista 4: Curso de Engenharia de Controle e Automação
Prof. Steven F. Durrant

(1)
Resolver o sistema dado empregando diagonalização:

dx/dt = 4x – 3y

dy/dt = 5x – 4y

Lembrete: Se dp/dt = kp então p = p0ekt (onde p0 e k são constantes)
(2) 
Seja a transformação linear S: R3 → R4
S(x, y, z) = (x + y, z, x – y, y + z) e

T: R2 → R3

T(x, y) = (2x + y, x – y, x – 3y)

(i) Calcular (S ( T)(x, y)

(ii) Determinar a matriz canônica de [S ( T] e mostrar que ela é o produto da matriz canônica de S pela matriz canônica de T. 
(3) 
Os autovalores de um operador linear T: R2 → R2 são λ1 = 2 e λ2 = -3 sendo v1 = (1, -1) e v2 = (-1, 0) os respectivos autovetores. Determinar T(x, y).

(4) 
Seja D o operador d/dx em P2, onde P2 é o conjunto de polinômios com coeficientes reais de grau menor ou igual a 2 (incluindo o zero). Encontre a matriz [T] ( de D em relação a base ( = {1, x, x2} e a matriz [T] ( de D em relação a base ( = {1, 2x, 4x2 - 2}. Ache as matrizes [T](( e [T] ((.
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(1)
Dada  T: R3 → R3 tal que T(x, y, z) = (x + 2y – z, y + 2z, x + 3y + z), ache o núcleo e a imagem.

(2) 
Seja  T: R3 → R2 tal que T(e1) = (1, 2); T(e2) = (0, 1) e T(e3) = (-1, 3), sendo {e1, e2, e3} a base canônica de R3.

Ache ker(T), uma de suas bases e sua dimensão. A transformação é injetora?

(3) 
Seja T: R3 → R3 definida por T(x, y, z) = (x + y -2z, x + 2y + z, 2x + 2y -3z), ache T-1(x, y, z).

(4) Seja V = M(2, 2), o espaço vetorial de todas as matrizes 2x2 onde cada elemento ( R. Mostre que W não é subespaço de V se:

(i) W consiste de todas as matrizes com determinante zero;

(ii) W consiste de todas as matrizes P para as quais P2 = P

(5) Ache os autovalores e autovetores (se tiver) de cada das matrizes  
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(6) Ache os autovalores e autovetores do operador linear 
T: R3 → R3, T(x, y, z) = (3x – y + z, -x + 5y – z, x – y + 3z).
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CAMPUS DE SOROCABA
Disciplina: Álgebra Linear 
Lista 6: Curso de Engenharia de Controle e Automação
(1) Seja T:R2 ( R2 um operador linear dado por T(x, y) = (4x + 5y, 2x + y). Encontrar uma base de R2 em relação à qual a matriz T é diagonal.

(2)         
Seja a transformação linear S: R3 → R4

S(x, y, z) = (x + y, z, x – y, y + z) e

T: R2 → R3

T(x, y) = (2x + y, x – y, x – 3y)

Determinar a matriz canônica de [S ( T] e mostrar que ela é o produto da matriz canônica de S pela matriz canônica de T. 

(3) Encontre a transformação linear T:R2 ( R2  tal que T tenha autovalores -2 e 3 associados aos autovetores (3y, y) e (-2y, y), respectivamente.

(4) Seja A = 
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 (1) (a) Resolver  Ax = b, onde A = 
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(b) Achar os autovetores de 
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(2) Achar o núcleo e a imagem de cada das transformações T1 e T2. Determinar uma base e a dimensão de cada núcleo e de cada imagem.

(a) T1: R3 (R2
                       T1(x, y, z) = (x - y + z, 0)

(b) T2: R2 (R2
           T2(x, y) = (x, x - y)

(3) U e W são subespaços de R4 a seguir:

U = {(x, y, z, t)/ x = t}                          W = {(x, y, z, t)/ y = z}
(a) Achar bases para U, W e U(W

(b) Achar a dimensão do subespaço U + W
(4) Quais dos seguintes são subespaços de R3? Justificar suas respostas.

(a) W1 = {(x, y, z) ( R3/ x – y + z = 0}

(b) W2 = {(x, y, z) ( R3/ y = x + 1}
(c) W3 = {(x, y, z) ( R3/ x = z2}

(d) W4 = {(x, y, z) ( R3/ xyz = 0}
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Prof. Steven F. Durrant

(1) Dada        T:R2 (R2

  T(x, y) = (2x – y, 0) 

                             achar a Im(T), o ker(T) e a dimensão de cada destes conjuntos.
(2) Seja            T:R3 ( R2

  T(x, y, z) = (2x + y - z, 3x – 2y + 4z) 

Sejam ( ={(1, 1, 1), (1, 1, 0), (1, 0, 0)} e (’ = ={(1, 3), (1, 4)}, achar [T]((’
(3) Determinar a dimensão e uma base do espaço vetorial

                                 W = ={(x, y, z) ( R3/ x + 2y + 3z = 0}

(4) M(2, 2) é o conjunto de matrizes de ordem 2. 

Verificar se S = {A ( M(2, 2) / a12 = - a21} é um subespaço de M(2, 2).

(5) Se ( = {1, x, x2} e ( = {1, 2x, 4x2 - 2} são bases de p2, achar a matriz mudança de base [I]((.

Lembrete: pn = a0 + a1x + a2x2+ ...  +anxn
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Lista 9: Turma de Engenharia de Controle e Automação
Prof. Steven F. Durrant

(1) Investigar se P é subespaço de R3 se 


(a) P = {(x, y, 0) / x, y ϵ R}


(b) P = {(x, y, 1) / x, y ϵ R}
(2) Achar uma base e a dimensão de W, se W = {(x, y, z) ϵ R3/ x + y + z = 0} 

(3) Dado que S = [(1, 0, 2), (2, 0, 1)], 


(a) (1, 0, 1) ϵ S? 


(b) (1, 1, 1) ϵ S?

(4) Quando é o caso que dim(U + V) = dim(U) + dim(V) ? Fornecer um contra-exemplo, demonstrando que esta equação não sempre pode ser aplicada.  

(5) Dada T a seguir, T é uma transformação linear?

T: R2 ( R

T(x, y) = x – y

(6) Cada um dos conjuntos S e P, dado a seguir, é linearmente dependente?

S = {(1, 0, 0), (0, 1, 1), (0, 2, 0)}

P = {(1, 2, 3), (2, 3, 1), (3, 1, 2), (1, 1, 1)}

(7) O conjunto Q, dada a seguir, é base de R3? 

Q = {(4, 2, 0), (0, -1, 1), (2, 0, 1)}

(8) Dada a transformação linear 




T: R3 ( R3

T(x, y, z) = (x + y, y – z, z + x), achar uma base de ker(T) e também de im(T). Mostrar que ker(T) + im(T) é uma soma direta e assim,

ker(T) ( im(T) = R3.
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Lista Adicional: Curso de Engenharia de Controle e Automação
Prof. Steven F. Durrant
(1) Seja S o subespaço do R4, S = ((x, y, z, t) ( R4/x + 2y – z = 0; t = 0(
Verifique se os seguintes vetores ( S
 (i)
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(2) 
(i) Achar A = [v1, v2] se v1=(-1,3,-1) e v2=(1,-2,4).

(ii) Determinar o valor de k para que o vetor v = (5, k,11) ( A.

(3) O seguinte é uma base de p3 (o conjunto de polinômios de até grau 3)?

(
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(4) Ache a dimensão e uma base de ((x, y, z) ( R3/ x - y + 3z = 0(
(5) Quais dos seguintes conjuntos de vetores são LD?
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(ii) ((2,1,0,0), (1,0,2,1),(-1,2,0,-1)(
(iii) ((1,1,2,4),(1,-1,-4,2),(0,-1,-3,1),(2,1,1,5)(
(iv) (
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(v) (
[image: image32.wmf]ú

û

ù

ê

ë

é

-

-

ú

û

ù

ê

ë

é

-

-

ú

û

ù

ê

ë

é

-

-

3

0

1

5

0

1

,

0

1

2

2

1

0

,

4

2

3

1

2

1

(
(6) Determinar o valor de k para que seja LI o conjunto: 
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(7) Seja V=
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 e o conjunto B={(0,11), (1,1,0),(1,2,1)}
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(i) B é base do 
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(ii) Caso B não seja base de 
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, construir uma base do 
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que possua dois elementos de B.

(8) Verificar quais dos seguintes conjuntos de vetores formam base do 
[image: image39.wmf]2
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(i)   {(1,2),(-1,3)}
(ii)  {(3,-6),(-4,8)}
(iii) {(0,0),(2,3)}

(9) O conjunto 
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é base de p3? Justificar.

(10) 
(i) Expressar o vetor (1, -2, 3, -1)(, onde ( é a base {(1,0,0,0), (1,1,0,0), (1,0,1,-1), (0,0,0,2)(, na base canônica de R4.

(ii) Indicar o vetor v = (3, -5, 7, 9), que está referente a base canônica de R4,  na base (.  
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