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1. a) Sea V un R-espacio vectorial, y X = {x1, x2, . . . , xn} ⊂ V un subconjunto. Definir los
siguientes conceptos:
1) X es linealmente independiente.
2) X es linealmente dependiente.

b) Supongamos ahora que X = {x1, x2}. Probar que X es linealmente independiente si y
solo si uno de los vectores es múltiplo del otro.

c) Dar un ejemplo de un espacio vectorial V y un subconjunto X ⊂ V que muestre que el
item anterior no es cierto si X tiene más de dos vectores.

d) Supongamos ahora que X = {x1, x2, . . . , xk , xk+1, . . . , xn} tiene n elementos nuevamente.
Probar que si X es linealmente independiente, entonces el subconjunto
Y = {x1, x2, . . . , xk} también debe ser linealmente independiente.

e) Probar que si Z = {z1, . . . , zk} ⊂ V es un subconjunto linealmente dependiente y
w1, . . . ,wn son elementos cualesquiera de V , entonces el conjunto U = {z1, . . . , zk ,w1, . . . ,wn}
es linealmente dependiente.

2. Se considera la función T : R3[x ]→ R3[x ] dada por T (p) = p′ (la derivada de p).

a) Probar que T es una transformación lineal.
b) Hallar el núcleo y la imagen de T .
c) Si consideramos las bases B = {1, 1 + x , 1 + x2, 1 + x3} y C = {1, x , x2, x3} de R3[x ],

hallar las matrices asociadas B[T ]C y C[T ]B. (Aclaración: no es necesario probar que B y
C son bases.)

3. Se considera
S1 = {(x , y , z) ∈ R3 : 2x − 3y + z = 0}, S2 = {(x , y , z) ∈ R3 : x = 2α, y = −2α, z = −α}.

a) ¿Son S1 y S2 subespacios vectoriales? Justificar.
b) Determinar si R3 = S1 ⊕ S2.
c) Sean B1 = {(1, 1, 1), (0, 1, 3), (−2, 2, 1)}, B2 = {(1,−1), (2, 1)} bases de R3 y R2

respectivamente. Se considera T : R3 → R2 transformación lineal tal que

B2[T ]B1 =

(
2 −1 0
−1 2 1

)
Hallar T (x , y , z).


