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2, @ Comprobar que las siguientes matrices {7 € B son ortogonales

i 2 -6 3 1 -2 6 3 i 2 3 -
= - -3 -Z|, = 6 3 =21, = -6 -2 =3].
3 -2 —6 —3 2 —f 3 6 -2

En cada caso caracterizar la isometria T : B? — E* definida por T{z) = Ur.

A= -1

[g}: Por efemplo, =1 T es una rotacion, hallar el eje y el dngule de rotacion; si
T es una simetria ortogonal, describir el subespacie con respecio al que se realiza
ba simetria; etcetena.
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4. Explicar por qué las siguientes matrices A € B"*" son diagonalizables ortogo-

nalmente
1 0 1 1 1 3 D > 2 ll_l EI é ?
1 0 1 3 1. 2 0 2. 1010
1 0 1 3 1 1 2 20 _ﬂ 10 _1-

v en cada caso hallar una matriz ortogonal U7 v una matriz diagonal A tales que
A=UAUT.
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(d) A% —54° es singular, rango(A—3[) = l.el plano {x € RY : 2x; — 2y + 225 = lJ}:S
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