LISTA 9
1) a) Fie ¢ € R. S& se arate c& rotatia in plan de unghi ¢, adicd functia
h:R?* = R? h(z,y) = (zcosp — ysin g, zsin g + ycos p),

este automorfism al lui R%. S se scrie matricea lui h in baza canonici a lui R? (adica in baza (eq, e2),
cue; = (1,0), eo = (0,1)).

b) Si se arate ci functiile f : R? — R2, f(x,y) = (z, —y) (simetria in raport cu axa Oz) gi g : R? — R?,
f(z,y) = (—z,y) (simetria in raport cu axa Oy) sunt automorfisme ale lui R?. Si se scrie matricele

lui f, g, f —g, f+2gsi go fin baza canonica.

2) Fie f : R? - R3, f(x,y) = (z +vy,2z — y, 3z + 2y). SA se arate ci f este o transformare liniara, si
se arate cd v = ((1,2), (=2, 1)), respectiv v/ = ((1,—1,0), (—1,0,1),(1,1,1)) este baza in R?, respectiv

R3 si s& se scrie matricea lui f in perechea de baze (v,v’).

3) Sa se arate ca fiecare dintre multimile de vectori {vy, va, v3} si {v], v}, v5} cu
v1 = (1,2,1),v2 = (2,3,3),v3 = (3,7,1)siv] = (3,1,4),v5 = (5,2,1),v5 = (1,1, —6)

formeaza cite o baza a lui R? si sd se gdseasca legitura dintre coordonatele unui vector scris in cele
doua baze.

4) Fie v = (v1,v2,v3,v4) 0 bazd a R-spatiului vectorial R*, vectorii
Uy =1, Ug =V1 + V2, U3 =V1 +V2+ VU3, Us =V1 +V2+ U3+ Vs

si f € Endg(R*) cu
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Sa se arate ci u = (uy,us, u3,us) este o baza a lui R* si s& se scrie matricea [f],.

5) Fie V un spatiu vectorial real, v = (v1, v, v3) 0 bazd a spatiului V, vectorii
up = vy + 202 +v3, uz = v + vz + 2u3, Uz = V1 + V2

gi f € Endg(V). Si se arate cd u = (u1,ug,us) este o bazd a lui V si s se scrie matricea lui [f],
stiind ca

6) Fie P2(R) = {f € R[X] | grad f < 2}. S& se arate c&
@ P2(R) — PQ(R), (p(ao +a1 X + a2X2) =ag+a; + (a1 + CLQ)X + ((10 + ag)X2
este o transformare liniara si s& se determine [f], i [f]p unde

b=(1,X, X% sid =(1,X —1,X?+1).



7) Fie V, V' doud R-spatii vectoriale, a = (a1, az,as3), b = (b1, b, b3) cite o baza in V, respectiv V' i
f:V = V' o transformare liniard a cirei matrice in perechea de baze (a,b) este

-1 0 1
[flap = 1 0 -1
0 0 0

Sa se determine:

i) f(v) pentru orice v € V;

ii) dimensiunea spatiilor vectoriale Im f si Ker f;

iii) matricea [f]q 1, unde @’ = (a1, a1 + a2, a1 + a2 + ag) si b’ = (b1, b1 + ba, b1 + ba + b3).

8) Fie f : R® — R* aplicatia liniara definitd pe baza canonica astfel:
f(el) = (17273a4)7 f(e2) = (4a3527 1)7 f(63) = (727 1a4a 1)

Sa se determine:
i) f(v) pentru orice v € R3;
ii) matricea lui f in bazele canonice;

iii) cate o bazd in Im f si Ker f.

9) Fie S = {(t,2t,3t) | t e R} i T = {(=,y,2) | v +y+ z = 0}.

i) Si se arate ca S si T sunt subspatii ale lui R? si s se reprezinte geometric elementele lor.
ii) S& se determine céte o baza in S si T

iii) S& se determine SNT si S+ 7.

10) Fie V, V' R-spatii vectoriale, v = (v1,v2,v3) 0 bazdin V, v’ = (vf,vh,v5) obazdin V'si f : V — V/

transformarea liniara cu

Sa se determine:

i) dimensiunea si cite o baza pentru Im f si Ker f;

ii) [f]v.er In cazul in care V' = R3, v} = (1,0,0), vh = (0,1,1), v5 = (0,0,1) si €’ este baza canonica a
lui R3:

ili) f(z) pentru = 2v; — v9 + 3vs, in conditiile de la ii).



