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1.- Obtén la curvatura y la torsión de la curva de ecuación paramétrica

r(t) = (2 cos t, t, 2 sin t) , 0 ≤ t ≤ 2π.

2.- Dado un endomorfismo f de IR3, de matriz coordenadda respecto de la base canónica

A =




1/2 3/2 −3/2
0 2 0

−3/2 3/2 1/2




a) Prueba que es diagonalizable por semejanza.

b) Encuentra una base respecto de la cual la matriz coordenada de f sea diagonal.

c) Utiliza el hecho de que A es diagonalizable para hallar An, n ∈ IN; en particular, A10.

d) Razona porqué la matriz A no es diagonalizable por congruencias.

3.- Considera la aplicación F : IR3 × IR3 −→ IR dada por

F ((x1, x2, x3), (y1, y2, y3)) = 2x1y1 + 4x2y1 + 4x1y2 + 9x2y2 + x2y3 + x3y2 + 3x3y3.

a) Comprueba que F es una forma bilineal simétrica.

b) Calcula el rango y la signatura de F.

c) Determina una base de IR3 conjugada respecto de Fde manera que su matriz coorde-
nada sea su forma canónica reducida.

d) Razona si F define o no un producto escalar en IR3.

e) En el caso afirmativo, da una base de IR3 ortonormal respecto de F .

4.- Considera la aplicación f : IR2[x] → IR1[x] dada por:

f(p(x)) = p(1) + p(0)x

a) Prueba que es una aplicación lineal.

b) Halla Imf y Kerf .

c) Obtén la ecuación de f , Y = AX, respecto de la base canónica de IR2[x] y IR1[x],
respectivamente.

d) Determina la ecuación coordenada de f , Ỹ = BX̃, respecto de la base BIR2[x] =
{3, x + 2, x − x2} y BIR1[x] = {3 + 3x, 3 + 2x}, respectivamente.

e) Halla matrices P y Q tales que B = P AQ.
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5.- Sean T y S subespacios vectoriales de IR4[x] tales que

S = IR{p1(x), p2(x), p3(x), p4(x)} y T = IR{q1(x), q2(x)}

donde:
p1(x) = 1 + x2 + 3x3,
p2(x) = x + 4x2 + 3x3, q1(x) = x + 2x2,
p3(x) = 2 − x − 2x2 + 3x3,
p4(x) = 1 − x + x2 − x3 − x4, q2(x) = x + x2 + x3 − x4

Observa los siguientes comandos de Octave y contesta a las cuestiones que se plantean a
continuación.

A=[1,0,1,3,0;0,1,4,3,0;2,-1,-2,3,0;1,-1,1,-1,-1]’

1 0 2 1

0 1 -1 -1

1 4 -2 1

3 3 3 -1

0 0 0 -1

B=[0,1,0,2,0;1,0,1,1,-1]’

0 1

1 0

0 1

2 1

0 -1

rref(A)

1 0 2 0

0 1 -1 0

0 0 0 1

0 0 0 0

0 0 0 0

rref(B)

1 0

0 1

0 0

0 0

0 0

rref([A,B])

1 0 2 0 0 0

0 1 -1 0 0 0

0 0 0 1 0 1

0 0 0 0 1 1

0 0 0 0 0 0

Cuestión a): Marca con X los vectores necesarios para formar una base de S. Los que
dejes de marcar escŕıbelos como una combinación lineal de los marcados. Determina la
dimensión de S.

p1(x) p2(x) p3(x) p4(x)

dim S =



Cuestión b): Marca con X los vectores necesarios para formar una base de T. Los que
dejes de marcar escŕıbelos como una combinación lineal de los marcados. Determina la
dimensión de T.

q1(x) q2(x)

dim T =

Cuestión c): Marca con X los vectores necesarios para formar una base de S + T. Los
que dejes de marcar escŕıbelos como una combinación lineal de los marcados. Determina
la dimensión de S + T.

p1(x) p2(x) p3(x) p4(x) q1(x) q2(x)

dim S =

Cuestión d): Deduce la dimensión de S ∩ T y halla, razonadamente, una base de este
subespacio
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6.- Considera la aplicación lineal h : IR3 −→ IR3 de expresión coordenada Y = AX, respecto
de la base canónica, con

A =




2 1 −1
0 4 −1
0 1 2


 .

1. Comprueba que 2 y 3 son valores propios de h y calcula los subespacios fundamentales
asociados.

2. Encuentra {v1, v2, v3} una base de IR3 tal que

h(v1) = 2v1,
h(v2) = 3v2,
h(v3) = v2 + 3v3.

3. Si denotamos por B a la matriz coordenada de h respecto de la base{v1, v2, v3}, halla
una matriz regular P tal que B = P−1AP.



Soluciones

1.a.- Hélice destrógira comenzando en (0,2,0)

1.b.-

dx

dt
= (−2 cos t,−2 sen t, 1), ‖dx

dt
‖ = ‖x′‖ =

√
5 =

ds

dt


