Notas de aula ECT2202 T02 2022-01-18 Aula 18 — Operadores auto-adjuntos

7. Obtenha a matriz do operador linear G : R? — R? dado por

G(x,y) = (2x — 3y,4x + v) ,é

em relacdo a base B = {u; = (1,-2),u; = (2, -5)} seguindo estes passos:
(a) Obtenha G(u;) e G(u;), as imagens dos vetores da base.

(b) Escreva cada um dos vetores calculados no item anterior como combinacéo linear dos
vetores da base. Obtenha a matriz de coordenadas desses vetores.

(c) Construa a matriz [G]z com as matrizes de coordenadas do item anterior como co-
lunas.

Considere o vetor v = (4, -3) € R?

(d) Obtenha [v]p, a matriz de coordenadas de v relativa a base B.

(e) Calcule [G(v)]p = [Glp [v]s

(f) Calcule G(v) a partir das coordenadas do item anterior.

G(x,y) = (2x = 3y,4x +y)




Considere o vetor v = (4, —3) € R?

(d) Obtenha [v]p, a matriz de coordenadas de v relativa a base B.

(e) Calcule [G(2)]p = [G]p [2]s

(f) Calcule G(v) a partir das coordenadas do item anterior.




(e) Calcule [G(v)]p = [G]p[v]p
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17. Seja B = {ey, es, e3} base canodnica do R?. Se F € L(IR?) é o operador tal que
F(ey) = e
F(ez) = e3
F(e3) = ey,

(a) Determine a matriz [F| em relacdo a base canonica.
(b) Mostre que [F3] = [I] e, portanto, [FZ] = [F"l].
(c) Obtenha a matriz [F 100].




Operadores autoadjuntos e operadores ortogonais/unitarios
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Seja V um espaco vetorial sobre os reais dotado de produto interno

Seja B uma base ORTONORMAL de V
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Logo, o operador cuja matriz € a transposta de [F] é o operador adjunto a F.
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este bloco fica simétrico
(hermitiano)

Aplicando o mesmo argumento aos demais elementos, [F] é simétrica (hermitiana)
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Operadores ORTOGONAIS (UNITARIOS)

Seja A matriz quadrada real
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Matriz Ortogonal
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e Se A é uma matriz ortogonal, suas colunas formam um conjunto ortonormal de vetores. O

mesmo vale para as linhas




* A matriz mudanca de base [I] -, entre duas bases ortGg&aals B e C de V, sera ortogonal.
ortonormais
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Nesse caso, conhecida [I] -, a mudanca inversa, [I]| ; = ( »-_(-.) , € trivial de se calcular:

basta transpor a matriz original!

» Todo operador ortogonal/unitario leva uma base ortonormal de V' a outra base ortonormal.
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Teorema do Nucleo-Imagem
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e Todo operador ortogonal € um isomorfismo, ou seja, uma transfo?@gé’o bijetora.

¢ Todo operador T ortogonal € uma isometria e ndo altera a norma dos vetores:
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18. Em R?, a transformacio Ry(x, y) gira os vetores de um angulo § em sentido anti-horario.No'?]

(a) Escrevauma expressdo para Ry(x,y). Para isto, considere o que Ry faz com cada vetor
da base canonica.

(b) Escreva a matriz de rotacdo [Ry| em relacio a base candnica.

(c) Considere a base girada By = {Rg(e1),Ro(ez)}. Quais as coordenadas de um vetor
(a,b), apos ser transformado por Ry na base candnica e na base girada By?

(d) Calcule a matriz de rotacdo por um angulo —6. Verifique que R_y é a matriz inversa
de Ry. O que isso significa?
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