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Esta lista se refere ao conteúdo das aulas

• Aula 4 Dependência linear

• Aula 5 Bases e dimensão

• Aula 6 Coordenadas

1. Veri�que se os seguintes conjuntos de vetores de R3 são linearmente dependentes:
(a) (3,−1, 2), (5, 1,−1)
(b) (2,−4, 6), (−1, 2,−3)
(c) (1, 0, 0), (−1, 1, 0), (1, 1, 1), (−1, 1,−1)
(d) (0, 1, 2), (1, 2, 2), (−1, 1, 1)

2. Veri�que se os seguintes conjuntos de vetores de 𝑃 (R) são linearmente dependentes:
(a) 𝒑 = 3 − 𝑡 + 2𝑡3, 𝒒 = 5 + 𝑡 − 𝑡3

(b) 𝒑 = −1 + 2𝑡 − 3𝑡2, 𝒒 = 2 − 4𝑡 + 6𝑡2

(c) 𝒑 = 1, 𝒒 = −1 + 𝑡 , 𝒓 = 1 + 𝑡 + 𝑡2, 𝒔 = −1 + 𝑡 − 𝑡2

(d) 𝒑 = 𝑡3 + 𝑡5, 𝒒 = 𝑡 + 2𝑡3 + 2𝑡5, 𝒓 = −𝑡 + 𝑡3 + 𝑡5

3. Mostre que o conjunto 𝐵 = {(1,−1, 0), (1, 1, 1), (1, 0, 1)} é uma base do R3.

4. Obtenha [𝐼 ]𝐵𝐶 , a matriz mudança de base da base 𝐵 do exercício anterior para a base
canônica 𝐶 = {(1, 0, 0), (0, 1, 0), (0, 0, 1)} de R3. Obtenha em seguida [𝐼 ]𝐶𝐵 . Mostre que

[𝐼 ]𝐵𝐶 =

(
[𝐼 ]𝐶𝐵

)−1
.

5. Mostre que o conjunto 𝐵 =
{
1 − 𝑡, 1 + 𝑡 + 𝑡2, 1 + 𝑡2

}
é uma base do 𝑃2(R). Obtenha uma

base para o subespaço de 𝑃2(R) tais que 𝑝 (0) = 0.

6. Obtenha [𝐼 ]𝐵𝐶 , a matriz mudança de base da base 𝐵 do exercício anterior para a base canô-

nica 𝐶 =
{
1, 𝑡, 𝑡2

}
de R3. Obtenha em seguida [𝐼 ]𝐶𝐵 . Mostre que [𝐼 ]𝐵𝐶 =

(
[𝐼 ]𝐶𝐵

)−1
.
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7. Obtenha uma base para o conjunto de vetores (𝑥,𝑦, 𝑧) do R3 tais que 𝑥 + 2𝑦 + 𝑧 = 0. Qual
a dimensão desse subespaço?

8. Mostre que o conjunto {1, sen(𝑡), sen(2𝑡)} de vetores de 𝐶 (R) é linearmente indepen-
dente.

9. Obtenha uma base para o subespaço das funções contínuas gerado por {sen(𝑡), sen(2𝑡), sen(𝑡) cos(𝑡)}.
Qual a dimensão desse espaço?

10. Quando uma massa 𝑚 é pendurada na ponta de uma mola e essa massa é puxada para
baixo e solta, o sistema massa-mola começará a oscilar. O deslocamento 𝑦 da massa em
relação à sua posição de repouso é dada por uma função da forma

𝑦 (𝑡) = 𝑐1 cos(𝜔𝑡) + 𝑐2 sen(𝜔𝑡),

onde 𝜔 é uma constante que depende da massa e da mola.
Mostre que o conjunto de todas as funções descritas acima forma um espaço vetorial sobre
os reais (com adição e multiplicação usual das funções).[Nota 1]

[Nota 1]Dica: na questão ??(??) nós mostramos que o conjunto das funções reais é um espaço vetorial e as funções
𝑦 (𝑡) são. . . funções a valores reais!
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