MODELO DE CONTROL TEÓRICO N° 2

INTRODUCCIÓN AL ÁLGEBRA LINEAL

1) Definir distancia de un punto a un plano en R3.
2)  Dado un espacio vectorial arbitrario, decir si las siguientes formas de propiedas distributiva valen, o no (con u, v, w, vectores, k, m, escalares).
a) k(u+v)=ku+kv
b) k(u + v + w)=ku + kv + kw
c) u(v+w)=uv+uw
d) (k+m)u=ku+mu.
3) ¿Qué característica tienen en común todas las bases de un espacio vectorial arbitrario V? 

4) ¿De qué modo se generaliza el Teorema de Pitágoras, utilizando normas, para Rn?
5) ¿Cómo debe ser el valor del producto punto u.v en R3 (con u y v vectores no nulos) para que:
a) El ángulo entre u y v sea recto?

b) El ángulo entre u y v sea agudo?

c) El ángulo entre u y v sea obtuso?

d) El ángulo ente u y v sea mayor a 180°?

6) Sea W un subconjunto de vectores de un espacio vectorial V¿Cuáles son las dos formas por las que puede caracterizarse el subespacio generado GEN(W)?
7) La ecuación de la forma punto-normal de un plano π en R3 está definida a partir de:
a) Dos puntos en π

b) Tres vectores en π

c) Un punto en π y un vector perpendicular a π

d) Dos vectores en π.

8)  Dar la definición de conjunto Linealmente Independiente. Además, indicar a qué otra definición es equivalente, cuando el conjunto analizado tiene más de un vector.

9) Dados dos vectores u y v, definir Proyuv. Además, indicar si se cumple que Proyuv = Proyvu.
10) Responder “verdadero” o “falso” para las siguientes propiedades del producto cruz. 

a) (u x v ) x w = u x (v x w)

b) (u + v) x w = u x w + v x w.

c) u x v + v x u = 0.

d) u x v = v x u.

