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1. Seja ) : R3 → R3 dada por ) (G,~, I) = (G − 2~, I, G +~). Mostre que ) é um isomor�smo
e calcule sua inversa ) −1. (Boldrini 5.3.12)

2. Dados ) : * → + linear e injetora e u1, u2, . . . , u: vetores LI em * , mostre que
{) (u1),) (u2), . . . ,) (u:)} é LI.

3. Sejam � : R3 → R2 e � : R3 → R2 transformações lineares de�nidas por � (G,~, I) =
(G + ~, I) e � (G,~, I) = (G,~ − I). Determine as seguintes transformações lineares de R3

em R2:
(a) � +�
(b) 2� − 3�

4. Considere �,� ∈ !(R2) dados por � (G,~) = (G − ~, G) e � (G,~) = (G, 0). Determine:

(a) 2� + 3�
(b) � ◦�
(c) � ◦ �

(d) � 2

(e) �2

(f) �3

5. Seja � = {e1, e2, e3} base canônica do R3. Se � ∈ !(R3) é o operador tal que � (e1) = e2,
� (e2) = e3, � (e3) = e1,
(a) determine � (G,~, I)
(b) e mostre que � 3 = I e, portanto, � 2 = �−1. (Nota: I é o operador identidade: I(v) = v)

6. Sejam � ∈ !(R3,R2) e� ∈ !(R2,R3) dados respectivamente por � (G,~, I) = (G −~,~−I)
e� (G,~) = (G−~,~−G, G+~). Sendo I o operador idêntico doR3, veri�que se�◦� +I é um
automor�smo do R3. Se for, determine o automor�smo inverso. (Sugestão: qual a dimensão
de ker(� ◦ � + I)?)

7. Mostre que o operador derivação no espaço %= (R) é nilpotente.
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