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APLICACION

Una aplicacion f entre dos conjuntos A y B es una regla que permite asignar a
cada elemento de A, uno (y sélo uno) de B

f:A—B A4t B
Si f asigna al elemento a € A el elemento b € B se dice que b es la imagen de a,
y se denota como f(a) = b

Podriamos pensar en funciones matematicas como aplicaciones en las que el dominio seria el
conjunto inicial A y el rango (o recorrido) el conjunto final B. Por ejemplo, la funcién
f(x) = sen(x) podria verse como una aplicacion tal que:

1(x) = sen(x)

f:R— [-1,1]
z ~~ sen(x)

recorrido

dominio

En este tema trabajaremos con aplicaciones entre (sub)espacios vectoriales reales
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Introduccién

APLICACION LINEAL (HOMOMORFISMO)
Dados dos (sub)espacios vectoriales reales V' y W, una aplicacién
f:V — W eslineal siy solo si:

o f(vi+v2) = f(v1) + f(v2), Vui,v2 €V
° f(a?v) = af(v), Vi e V,a €R
o f(av) = 6W

Ejercicio: Comprueba si son lineales las siguientes aplicaciones:

@ f: VW ® f:R® — R?
T~ 0 (mayaz)w (2(E,Z)
@f:V—V ® f:R? — R*
T T (z,y) ~ (z, 9, 4+ y,1)
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Nucleo e imagen

Sea f : V — W una aplicacién lineal. Entonces:
Ker(f) = {F € V| £(7) = 0w}

Nota: Como minimo, Ker(f) estara compuesto por Oy

Ejercicio: Calcula el nucleo de las siguientes aplicaciones lineales:
@ f:R3 — R?
(z,9,2) ~ (& +y + 22,3z + 3y + 62)
@ f:R? — R2
(.1}, y) ~ (2'7: -3y, —x — y)
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Nucleo e imagen

Sea f : V — W una aplicacion lineal, y S un subespacio de V. La imagen de S,
Im(S), sera un subespacio de W formado por las imagenes de todos los vectores
de S

Propiedades:
@ dim(Im(S)) < dim(S)

Nota: Légicamente, también se cumplira que dim(S) < dim(V') y que
dim(Im(S)) < dim(W)

@ SiS =< T1yey T > = Im(S) =< f(V1), ..., F(Un) >

Q@ SiIS=V =<01,..,0p > = Im(V) =Im(f) =< f(U1),.ee, F(Tn) >
Nota: Esta es la propiedad que usaremos en la practica para calcular la imagen de una
aplicacién

@ Laimagen de un conjunto L.D. es otro conjunto L.D. La imagen de un conjunto

L.l. no tiene porqué ser L.1. Por ejemplo, no esta asegurado que la imagen de
una base de S (V) sea base de Im(S) (Im(V) = Im(f))

Nota: Esto s6lo ocurrira para aplicaciones inyectivas
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Nucleo e imagen

Sea f : V — W una aplicacién lineal. Las dimensiones del nucleo
y la imagen se relacionan de acuerdo con la siguiente formula:

dim(Ker(f)) + dim(Im(f)) = dim(V)

Ejercicio: Calcula la imagen de las siguientes aplicaciones lineales y
comprueba que se cumple la relacién de dimensiones entre nucleo e
imagen:
@ f:R3 — R?
(z,9,2) ~ (& +y + 22,3z 4+ 3y + 62)
® f:RZ — R2
($7 y) 7 (2$ - 3y7 —T — y)
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Clasificacién de aplicaciones

Una aplicacién lineal f : V.— W puede ser:

Inyectiva < no hay dos
elementos distintos de V/
(antecedentes) que tengan
imagenes iguales en W

f

V—— W

Y
|

‘dim(Ker(f)) = 0‘

Suprayectiva (o
sobreyectiva) < todos los
elementos de W tienen
antecedente

V—fD—W

Biyectiva < todos y cada
uno de los elementos de W
tienen un Unico antecedente

enV

‘ dim(Im(f)) = dim(W) ‘ ‘ inyectiva + suprayectiva ‘

Nota: Si f : V — W es biyectiva, existe su inversa f~! : W — V que deshace lo hecho

por f
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Clasificacién de aplicaciones

Ejercicio: Clasifica las siguientes aplicaciones lineales

@ La aplicacién del conjunto de la poblacién espafiola mayor de edad en el
conjunto de los nimeros naturales, que asigna a cada ciudadano su nimero
de DNI

@ f:R— Rt

a:wwz

@ f:R3 — R2
(z,y,2) ~ (& +y + 22,3¢ + 3y + 62)

@ f:R2 — R2
(w7y) ~ (2w—3y, —a;—y)

@ f:R3 — R2
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Matriz asociada a una aplicacion lineal

MATRIZ ASOCIADA A UNA APLICACION

Toda aplicacion lineal se puede identificar con una matriz, y toda matriz
representa una aplicacion lineal. Dada f : V. — W lineal, se llama matriz
asociada a f (en bases candnicas) a la matriz A que contiene en sus
columnas las imagenes de la base canonica de V'

Propiedades:
@ Lamatrizde f : R®» — R™ es de tamafio m X n

Q rg(f) = rg(A) = dim(Im(f))

© A puede utilizarse para calcular la imagen de cualquier vector del
(sub)espacio inicial. Por ejemplo, si multiplicamos A por el vector 4 € R™ (en
columna), obtendremos el vector f(¥) € R™ (también en columna). Es decir,
AT = f(¥)

Ejercicio: Calcula la matriz asociada a la siguiente aplicacién y utilizala para hallar el rango de
fylaimagen del vector (2, 3)

f:Rz — R3
(w’y) o (w—f—y,ac—y,())
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Matriz asociada a una aplicacion lineal

CALCULO DEL NUCLEO Y LA IMAGEN DE UNA APLICACION LINEAL MEDIANTE SU

MATRIZ ASOCIADA

Nucleo:

Los vectores del nicleo sonlos ¥ € V | Av = 0y . Por tanto, basta con
plantear el siguiente sistema:

( *1 ) ( 01 ) si es compatible determinado = Ker(f) = {0}
Al = :

= — si es compatible indeterminado = Ker(f) se

Tn Om expresara en forma paramétrica

Imagen:

Im(f) es el subespacio generado por las columnas de A. Para obtener
una base de Im(f) habra que suprimir las columnas de A que sean L.D.
(en caso de haberlas)

Ejercicio: Calcula una base del nucleo y otra de la imagen de la
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Matriz asociada a una aplicacion lineal

La matriz asociada con la que hemos trabajado hasta ahora, A, es la matriz
estandar o en bases candnicas (si no se afirma lo contrario, se tratara
siempre de esta matriz). Sin embargo, si fijamos en los (sub)espacios inicial
y final otras bases distintas de las canénicas, la matriz que identifica a la
aplicacion sera otra

MATRIZ DE UNA APLICACION EN BASES CUALESQUIERA

Sea f : R — R™ una aplicacion lineal, B una base cualquiera de R™ y
B’ una base cualquiera de R™. Entonces, se define la matriz de f en bases
By B’ como la matriz M que contiene en sus columnas las imagenes de
los vectores de B, expresadas en coordenadas respecto de B’

Ejemplo: Sea la aplicacion lineal
f:R2 — R2
(Cl},y) ~ ($+y7$ _yvo)

B = {(1,1),(1,—1)} una base de R? y B’ = {(1,1,0),(1,0,1),(0,1,1)} una
base de R3. Calcula M, la matriz asociada de f en las bases By B’
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Matriz asociada a una aplicacion lineal

Propiedades de M:
o La matriz de f : R™ — R™ en bases cualesquiera, M, es de tamafio m X n
e rg(f) = rg(M) = dim(Im(f)). Obviamente, rg(A) = rg(M)

T1 Y1
Q M ( : ) = ( : ),siendo (x1,...,zn) las coordenadas de £ € R™ en labase By
Tn Ym

(y1, ..., ym ) las coordenadas de su imagen, f(&), en la base B’
Ejemplo: Sea la aplicacion lineal
f:R2 — R3
(z,y) ~ (x+y,z —y,0)
halla la imagen del vector (5, 3) y comprueba que se cumple la tltima propiedad,
considerando la matriz M que ya has calculado

Por representar ambas la misma aplicacién, A y M seran matrices equivalentes (A ~ M).
En el caso de aplicaciones en las que el (sub)espacio inicial y el final coinciden (llamadas
endomorfismos) A y M seran matrices cuadradas y cumpliran lo siguiente:

Q@ tr(A) =tr(M)
@ det(A) = det(M)

@ Los autovalores de A son los mismos que los de M (lo veremos en el siguiente tema)
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RELACION ENTRE LA MATRIZ ESTANDAR Y LA MATRIZ EN BASES CUALESQUIERA

Sea f : V — W una aplicacion lineal con matriz asociada A en bases canodnicas.
Sea B una base cualquiera de V', y B’ una base cualquiera de W. Sean ademas:

@ P: matriz de paso de B a la base canénica, en V (y por tanto, P~ la matriz de paso
de la base canénica a B)

@ Q: matriz de paso de B’ a la base canénica, en W (y por tanto, @~ la matriz de paso
de la base candnica a B’)

V—M W

BCyv —A> BCw

A

B— M > B

Entonces = M = Q- 'APo A=QMP!
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Matriz asociada a una aplicacion lineal

También es posible cambiar de base sélo en el espacio inicial, o sélo en el
final.

v w v o w
BCV éBCW BCV éBCW
Pq”’/ Q‘lwq
M
B BI
M =APoA=MP™! M=Q 'A0A=QM

Ejemplo: Sea la aplicacion lineal

f:R?2 —R3
($,y) 7 ($+y’$—y70)

. , . 11 .
para la cual ya hayamos su matriz en bases canénicas A = ( 1-1 ) y la matriz
00

M= (3 1) enbases B = {(1.1), (1. -}y B = {(1.1,0), (1,0,1), 0,1, )},

Halla las matrices P y Q, y comprueba que se cumple la relacion M = Q1 AP
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Apli. lineales con interpretacion geométrica sencilla en R?

Algunas aplicaciones lineales que tienen una interpretacién
geométrica sencilla en R? son las siguientes:

@ Escalamiento isétropo (homotecia)
f:R?2 —R2
(z,y) ~ (1.10x,1.10y)
Dilatacién de un 10 % en el plano
. R2 2
i Lol
xr ~ T
(@) ~ (0.82,0.8y) Proyeccién or;g onal sc;bre eleje OX
Contraccion de un 20 % en el plano 4 9 !
f:R2 — R2
(:E, y) ~ (09 y)
Proyeccién ortogonal sobre el eje OX

@ Proyecciones

@ Escalamiento aniso6tropo
f:R?2 — R2
(z,y) ~ (22, 4y)
Escalamiento de factor 2 en el eje OX y
de factor 4 en el eje OY
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Apli. lineales con interpretacion geométrica sencilla en R?

ISOMETRIAS

Hay un tipo de transformaciones que tienen especial interés porque conservan la
norma del vector sobre el que se aplican, son las llamadas isometrias. En R2, las
isometrias posibles son las reflexiones respecto de un eje de simetria y los giros.

. . o ° Gi .
@ Reflexiones (simetria axial) Giros (rotaciones)

f:R2 5 R2 f:R? — R2
) 11,1 .., 1
(@,9) = (2, ~v) (@9) = (F5 = 5% 5% + 75Y)
Simetria respecto al eje OX Giro de 45° (en sentido antihorario) en el plano
f:R%Z — R2 f:RZ — R2
(@ 9) = (=2,y) (@,9) ~ (5T + J5¥ — 5T + J59)

Simetria respecto al eje OY ) ) .
P ) Giro de 45° (en sentido horario) en el plano

Tanto en las reflexiones como en los giros, la matriz asociada a la aplicaciéon que
realiza la transformacion es ortogonal. Por ello, a las isometrias se les suele llamar
también transformaciones ortogonales.
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Apli. lineales con interpretacion geométrica sencilla en R? Reflexiones

REFLEXIONES (SIMETRIA AXIAL)

MATRIZ DE HOUSEHOLDER

Dado un vector © € R?, la aplicacion que lo refleja respecto al eje de
simetria » (con r pasando por el origen y ¥ no ortogonal a r), obteniendo
v, tiene por matriz asociada H = I, — 2 m2 donde @ es cualquier vector

columna ortogonal a r. Este tipo de matriz se denomina de Householder

Propiedades:

@ H es simétrica (H = H?)

@ H esortogonal (Ht = H~1), con
det(H) = —1

@ H esinvolutiva (H? = I)

Ejercicio: En R?, refleja el vector # = (2, 1) con respecto al subespacio S cuya
ecuacion implicita es ¢ — y = 0 mediante la aplicacion de una matriz de
Householder H. ;Qué vector obtienes? ; Qué ocurre al aplicarle H a cualquier
vector @ L S7? ;Y al aplicarsela a un vector cualquiera de S?
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Apli. lineales con interpretacion geométrica sencilla en R? Reflexiones

REFLEXIONES (SIMETRIA AXIAL)

En R2, podriamos llevar el vector ¥ = (v, v2) sobre el semieje O X+,
convirtiéndolo por tanto en el v’ = (+|&], 0), mediante la aplicacién de una matriz
de Householder. El problema se reducira a encontrar el eje de simetria adecuado; o
lo que es lo mismo, a encontrar el vector @ adecuado, que podra ser simplemente

@ — v’ (0 el v/ — ¥). Siguiendo un razonamiento analogo también podriamos llevar &
sobre el semieje OY'*, obteniendo el v/ = (0, £|7])

Nota: Date cuenta de la diferencia que existe entre este procedimiento y una proyeccion
ortogonal sobre el eje OX (o0 el OY), en la que no se mantiene la norma del vector de partida.

Ejercicio: En R?, halla la matriz de Householder que sitda al punto (1, 2) sobre los
semiejes @) OX T, b) OX—,¢c) OY T y d) OY . En todos esos casos, ¢ cudles son
las coordenadas del punto resultante? Puedes utilizar MATLAB para los calculos
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Apli. lineales con interpretacion geométrica sencilla en R? Giros

GIROS (ROTACIONES)

MATRIZ DE GIVENS

Dado un vector @ € R?, la aplicacion que lo rota un angulo o (en radianes)
con respecto al origen, convirtiéndolo en 7, tiene por matriz asociada:

cosa —sena a > 0 — rotacién en el sentido antihorario (positiva)

G = - : . .
sena coso a < 0 — rotacion en el sentido horario (negativa)

Este tipo de matriz se denomina de Givens

Propiedades:

@ G esortogonal (Gt = G™1), con

det(G) =1 o
@ G, =G,
Ejercicios:

@ Demuestra la expresion de G
@ EnR2, gira ¥ = (2, 1) un angulo de 30° (en sentido horario) utilizando la
matriz de Givens adecuada. ¢ Que vector obtienes? Utiliza MATLAB
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Apli. lineales con interpretacion geométrica sencilla en R? Giros

GIROS (ROTACIONES)

En R2, las matrices de Givens también se pueden utilizar para llevar un
vector ¥ = (v1, v2) sobre el semieje OX* sin mas que encontrar el angulo
o adecuado para que v’ = (+|#], 0). Del mismo modo, también podriamos
llevar & sobre el semieje OY £ sin méas que encontrar el &ngulo « tal que
v = (0,+|7])

v'(a<0)

Ejercicio: En R?, halla la matriz de Givens que sitUa al punto (1, 2) sobre
los semiejes @) OX+,b)OX—,¢c) OY+ y d) OY . En todos esos casos,
¢cuales son las coordenadas del punto resultante? Utiliza MATLAB
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Formas cuadraticas

FORMAS CUADRATICAS (I)

FORMA CUADRATICA

Una forma cuadratica es una aplicacion Q : £ € R™ ~ ZAZ* € Ren la
que & es un vector fila y la matriz A, que representa a Q, es simétrica de
orden n

Ejemplos:
@ Paran = 1:
A=a = Q:zx~ ax?

@ Paran = 2:

a a
A= ( H 12) = Q: (z,y) ~ a112? + a2y? + 2a122y

a2 Q22

@ Paran = 3:

A= a2 a2 ass =

a13 Q23 Q33
Q: (z,y,2) v a112? + a22y? + az32® + 2a122y + 201322 + 2a23y2

G19! Algebra y Geometria Aplicaciones lineales 21/27




Formas cuadraticas

FORMAS CUADRATICAS (II)

Observaciones:

@ Una forma cuadrética @ : R® — R es un polinomio de segundo
grado en el que todos los términos son de segundo grado. Tanto los
términos cuadraticos puros como los cruzados pueden existir o no

@ La matriz A que representa a @ se obtiene colocando en la diagonal
principal los coeficientes de los términos cuadraticos puros, mientras
que cada elemento a;; con ¢ # j se obtiene de dividir por dos el
coeficiente del término que multiplica la variable i por la 5

@ Q(0)=0
0 Q(a¥) = a?2Q(&), Va € R. Por ejemplo, Q(—%) = Q(T)
@ Para A =1, Q(Z) = |Z|?
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Formas cuadraticas

FORMAS CUADRATICAS (IIl)

Ejercicios:
@ Obtén la forma cuadratica asociada a la siguiente matriz:
1 1 2
A=1|1 -1 3
2 3 0

@ Obtén la matriz (simétrica) asociada a la siguiente forma
cuadratica: Q(x, y, 2) = 3x2 — y? + 222 + 5zy — 62
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Formas cuadraticas

CLASIFICACION DE UNA FORMA CUADRATICA

Sea Q : R® — R una forma cuadratica. Se dice que:

@ Q es definida positiva si @ Q es definida negativa si
Q(#) > 0 V& € R"\{0}, Q%) < 0 V& € R*\{0},
siendo Q(0) = 0 siendo Q(0) =0

Q:R2 —R Q:R? — R
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Formas cuadraticas

CLASIFICACION DE UNA FORMA CUADRATICA (Il)

@ @ es semidefinida positiva @ @ es semidefinida negativa
SiQ(X) >0 VEeR"y3 siQ(¥) <0 VEeR"y3
To # 0| Q(Zo) =0 To # 0| Q(Z) =0

Q:R2 —R Q:R2 —R
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Formas cuadraticas

CLASIFICACION DE UNA FORMA CUADRATICA (l11)

@ Q esindefinida o mixtasi3 #,,Z2 € R" | Q(£1) <0y Q(z32) >0

50

-50

-100

Q:R2 — R
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Formas cuadraticas

CLASIFICACION DE UNA FORMA CUADRATICA (IV)

Ejercicio: Clasifica las siguientes formas cuadréticas:
® Q(z,y,2) = 3z? + 5y* + 22
0 Q(z,y,2) = —x? — 2y* — 322

® Q(w,y,2) = 2 + 2y — 327
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