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Espaco V,, como espaco de matrizes

X1
A X2 | ~ TAX
X3
X1
xo | ~ (x1,x2,x3)
H DY

Se A é uma matriz m x n, ela induz uma transformacio
Ta:R"™ — R™ dada por Ta(x) = Ax que é a transformac&o
gerada por A.



Exemplo

(

>
I

) Ent3o temos:

1= 3|



Propriedades das Transformacdes geradas por matrizes

Seja A uma matriz m x n e identificamos R” com o conjunto das
matrizes de n linhas e 1 coluna de niimeros reais, e da mesma
forma R™ serd o conjunto das matrizes reais com m linhas e 1
coluna. A tranformacdo T4 : R” — R™, como definida acima tem
as seguintes Propriedades

L Ta(x+y) = Ta(x)+ Taly)
2. TA(ax) = OéTA(X)

Isso quer dizer que T4 é uma transformac3o linear.






Obtendo a matriz A a partir da transformacao

Em R"” vamos considerar o seguinte conjunto de vetores

{e1,...,e,} dados por
—1— _O_
ee=|:|,...,eg= [1]| como 1l nalinha
0
0] 0
aij
Ta(ej) =Aej=| : | com A= [a;] uma matriz m x n

amj



Transformacoes Lineares

De forma geral T : R" — R™ é linear quando satisfaz:

1. T(x+y)=T(x)+ T(y)(vx € R")(Vy € R")

2. T(ax) = aT(x)(Vx € R")(Va € R)
Ent3o podemos achar a matriz Am x n que gera T sabendo que
T(ej) sera a j-ésima coluna de A.

T(e) --- T(e) --- Tf(en)
al]_ ... alj .. aln
ami amj dmn




Exemplo

Ache a matriz da transformacdo que dé o ponto simétrico em
relagdo a reta r: (0,0) + ¢(1,1)




Note que T(e1) = e e T(ex) = e; Entdo

-0



Rotacdo no Plano
Qual a matriz de uma Rotac3o em torno da origem em R?

Ax
2N
/ N
Note que T(e1) = cosfe; + sinfey e T(ex) = —sinfe; + cosfey

cos@ —sinf
A_(sinﬁ cos@)



Projecao ortogonal no plano

Dada uma reta que passa pela origem r : (0,0) + sv, achar a
matriz da projecao ortogonal sobre esta reta

Ax




Agora precisamos lembrar como é a férmula da projecdo, que a
gente ja fez.
(%) = v
proj,(x) = —
' [Iv|]?
Se colocamos v = (vi,vp) entdo e; -v=vj e €y -V = V.
Dessa forma
2/(,,2 2 2 2
. vl/(vl—i-vz)] . [vlvz/(v1+v2)]
roj,(e1) = e proj,(e2) =
proj,(e1) [V1V2/(v12 +v2)| ePrei(e) = | e 2)

A— 1 < V12 V1V2>
(v +v3) \wwe v



Exemplos em dimensao 3

Qual a matriz que define a rotacdo de uma angulo ¢ em torno do
eixo y, digamos.

cos(¢p) 0 —sin(o)
sin(¢) 0 cos(¢)



Projecdo ortogonal sobre um plano gerado pelos vetores u e v




Fazendo as contas

Vamos chamar

up Vi
u= || ev=|w
u3 V3

queremos encontrar « e 3 tais que

i Vil o,
proj(x) =au+pv= | w [ ]
us v



Condicao de ortogonalidade

O vetor x — proj(x) deve ser ortogonal ao plano, e assim ortogonal
aos vetores u e v que nos fornece as equacdes

u-(x—au—pv)=0
v-(x—au—pv)=0

ou
u-x=au-u—pPu-v=

Na forma matricial:

uoup w3 Jueu uev]fa
vi v w3l |v-eu v-v||f



Resolvendo a equacdo para a e 8 temos
-1
al  |(u-u u-v up
[5] N [v-u v-v] [vl
up v up v
: L1 T G NITREY
proi() = [uz w2 [5] = 2 vl U7
uz V2 uz V2
v -1
DU Tuu uev
A= u Vv
v-u v-v
uz 2

u
V2

u1
Vi

u-
v

u
3 X
V3
-1
\") up up
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u» us
V2 V3

u3
v3



Verdadeiro ou Falso

1
Se T : R" — R™ é uma aplicacdo linear, entdo T(0) =0



Verdadeiro ou Falso

2

Se F : R? — R é linear ent3o s6 pode ser constante igual a zero.



Verdadeiro ou Falso

3
Se a matriz A tiver blocos quadrados
_|A1 O
A= [o Ag]

e A é invertivel, ent3o cada um dos blocos A; é invertivel.



Verdadeiro ou Falso

4
se A denotar o produto vetorial entdo temos que
X1 " 0 —-x3 x| |n
X AN ly2| = | x3 0 —X1 )2

X3 y3 —X2 X1 0 y3



Verdadeiro ou Falso

5
ATAx=0 <= Ax=0



