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1. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3

2. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(E) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

3. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

4. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(B) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(C) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(D) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(E) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(F) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(G) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(H) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

5. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

6. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)
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1. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(B) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(C) 1− b + 2t− bt2 + at3

(D) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(E) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

2. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(C) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(E) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(F) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(G) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(H) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

3. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

4. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

5. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(B) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

6. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)
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1. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(B) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

2. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(C) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(D) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(E) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(F) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(G) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(H) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do

IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

3. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

4. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

5. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(C) 1− b + 2t− bt2 + at3

(D) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(E) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

6. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)
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1. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

2. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

3. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

4. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

5. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(B) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(C) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(E) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(F) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(G) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(H) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

6. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)
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Álgebra Vetorial e Linear para Computação
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1. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) 1− b + 2t− bt2 + at3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(D) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(E) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

2. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

3. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(B) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(C) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(E) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do

IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(F) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(H) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

4. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

5. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

6. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)
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1. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

2. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

3. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

4. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

5. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(C) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(D) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(E) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(F) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(H) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

6. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(B) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(C) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(D) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3
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Terceiro Exerćıcio Escolar - 10/02/2006

Nome: Identificação:

CONTROLE MIXNFIX
0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

IDENTIFICAÇÃO ALUNO

1

0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

2

A

B

C

D

E

3 Prof.

0/4

1/4

2/4

3/4

4/4

4 V-F

A

B

C

D

E

F

G

H

5

0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

6

A

B

C

D

E



Tipo da prova: 6 Powered by MIXnFIX Página: 1

1. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

2. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)
(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)
(C) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)
(D) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)
(E) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

3. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

4. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(B) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(C) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(D) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(E) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(F) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(G) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(H) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

5. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

6. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) 1− b + 2t− bt2 + at3

(B) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(C) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3
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1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

3. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

4. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(C) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(E) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(F) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(G) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(H) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

5. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) 1− b + 2t− bt2 + at3

(D) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(E) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

6. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(E) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)
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1. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(D) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(E) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

2. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

3. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

4. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(B) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do

IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(C) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(D) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(E) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(F) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(G) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(H) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

5. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

6. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)
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1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

3. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(B) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(C) 1− b + 2t− bt2 + at3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

4. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

5. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(C) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(D) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(E) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(F) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(G) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(H) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

6. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(D) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(E) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)
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1. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(B) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(C) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(E) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(F) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(H) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

2. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

3. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

4. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(B) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(C) 1− b + 2t− bt2 + at3

(D) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(E) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

5. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

6. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)
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1. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

2. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(E) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

3. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(C) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(D) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(E) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(F) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(H) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

4. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) 1− b + 2t− bt2 + at3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(E) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

5. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

6. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)
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1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

3. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(D) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

4. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) 1− b + 2t− bt2 + at3

(D) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(E) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

5. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(B) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(C) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(E) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(F) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(G) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

6. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)
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1. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(B) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(C) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(D) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(E) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(F) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

4. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(D) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(E) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

5. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(C) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(D) 1− b + 2t− bt2 + at3

(E) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

6. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)
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1. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(B) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(C) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(D) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(E) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(F) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(H) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

2. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

3. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(D) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(E) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

4. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

5. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

6. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)
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1. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

2. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)
(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)
(C) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)
(D) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)
(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

3. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(B) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(C) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(E) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(F) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(G) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(H) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

4. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

5. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(B) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(C) 1− b + 2t− bt2 + at3

(D) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(E) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

6. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)
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1. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(D) 1− b + 2t− bt2 + at3

(E) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

4. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(B) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(C) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao

lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(E) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(F) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(G) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(H) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

5. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

6. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(D) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)
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1. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) 1− b + 2t− bt2 + at3

(B) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

4. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

5. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

6. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(C) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(D) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(E) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(F) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(G) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα
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Álgebra Vetorial e Linear para Computação
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1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) 1− b + 2t− bt2 + at3

(B) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(C) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(D) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(E) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

3. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

4. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

5. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(C) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(D) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

6. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(B) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(C) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(D) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(E) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(F) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(G) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .
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1. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

4. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

5. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(B) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(C) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(D) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(E) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(F) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(G) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

6. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(B) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(C) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(D) 1− b + 2t− bt2 + at3

(E) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3
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1. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

4. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(C) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(D) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(E) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(F) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(G) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(H) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

5. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) 1− b + 2t− bt2 + at3

(E) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

6. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)
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1. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

2. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3

3. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

4. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

5. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

6. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(B) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(C) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(D) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(E) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(F) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(H) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.
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1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

3. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

4. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(C) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(D) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(E) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(F) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(G) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

5. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

6. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)
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1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(D) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3

3. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

4. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

5. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(B) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(C) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(D) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(E) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(F) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

6. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)
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1. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

2. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(B) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(C) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(D) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(E) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(F) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(G) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(H) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

3. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(B) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(C) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(D) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3

4. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

5. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

6. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(D) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)
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1. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

4. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(B) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(C) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(D) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(E) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(F) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(G) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(H) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

5. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

6. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(B) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3
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1. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(E) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

2. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) 1− b + 2t− bt2 + at3

(B) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(E) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

3. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

4. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

5. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(C) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(E) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(F) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(G) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(H) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

6. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)
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1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

3. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(B) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(C) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(D) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(E) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(F) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(G) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

4. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(C) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(D) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(E) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

5. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

6. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) 1− b + 2t− bt2 + at3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(E) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3
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1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

3. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(C) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(D) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(E) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(F) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(G) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(H) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i

é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

4. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) 1− b + 2t− bt2 + at3

(D) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(E) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

5. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

6. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(B) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(C) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)



Tipo da prova: 29 Powered by MIXnFIX Página: 0

Universidade Federal de Pernambuco
Centro de Informática
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1. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(B) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(C) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(D) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(E) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(F) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(G) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(H) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

4. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(E) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

5. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(D) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(E) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

6. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)
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1. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(B) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(C) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(D) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(E) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(F) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(H) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

4. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

5. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(E) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

6. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(D) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3
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1. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(B) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(C) 1− b + 2t− bt2 + at3

(D) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(E) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

2. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(D) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

3. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

4. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(C) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(D) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(E) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(F) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(G) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

5. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

6. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)
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1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

3. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

4. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(B) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(C) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(D) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(E) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(F) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(G) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(H) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

5. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(D) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(E) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

6. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(B) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(C) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(D) 1− b + 2t− bt2 + at3

(E) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3
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1. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(B) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(C) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

4. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(B) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(C) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(E) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(F) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(G) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(H) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

5. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

6. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(B) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3
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1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(B) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(D) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

3. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

4. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(B) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(C) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(E) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do

IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(F) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(G) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(H) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

5. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

6. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3
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Terceiro Exerćıcio Escolar - 10/02/2006

Nome: Identificação:

CONTROLE MIXNFIX
0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

IDENTIFICAÇÃO ALUNO

1 Prof.

0/4

1/4

2/4

3/4

4/4

2 V-F

A

B

C

D

E

F

G

H

3

0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

4

A

B

C

D

E

5

0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

6

A

B

C

D

E



Tipo da prova: 35 Powered by MIXnFIX Página: 1

1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(B) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(C) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(D) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(E) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(F) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(G) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

3. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

4. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) 1− b + 2t− bt2 + at3

(E) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

5. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

6. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)
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1. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(D) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

4. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(B) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(C) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(D) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(E) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(F) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(G) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(H) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

5. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

6. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)
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1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(B) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(C) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(D) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(E) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(F) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(G) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(H) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

3. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

4. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

5. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(B) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3

6. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(E) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)
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1. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

2. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(C) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(E) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

3. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

4. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(D) 1− b + 2t− bt2 + at3

(E) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

5. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

6. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(B) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(C) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(E) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(F) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(G) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(H) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.
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1. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(D) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(E) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

2. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

3. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(B) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(C) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(D) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(E) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(F) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

4. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

5. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

6. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)
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1. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

2. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(B) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(C) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(D) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(E) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(F) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(G) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

3. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

4. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

5. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

6. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(D) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3
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1. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

2. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(B) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(C) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(E) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(F) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(G) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

3. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

4. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

5. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(C) 1− b + 2t− bt2 + at3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

6. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)
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1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)
(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)
(C) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)
(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)
(E) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

3. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

4. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

5. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(C) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(E) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(F) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(G) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(H) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

6. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(B) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(C) 1− b + 2t− bt2 + at3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3
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1. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(B) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(C) 1− b + 2t− bt2 + at3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

2. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

3. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(D) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

4. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

5. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

6. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(B) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(C) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(D) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(E) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(F) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(H) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).
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1. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(B) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3

2. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(D) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

3. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(B) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(C) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(D) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(E) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(F) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(H) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

4. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

5. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

6. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)
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1. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

2. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(B) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(C) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(D) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(E) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(F) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(H) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

3. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

4. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(B) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(E) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

5. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

6. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3
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1. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(C) 1− b + 2t− bt2 + at3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

2. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(B) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(C) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(D) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(E) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(F) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(G) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(H) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

3. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

4. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

5. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

6. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)
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1. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) 1− b + 2t− bt2 + at3

(B) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(E) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

2. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(B) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(C) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(D) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(E) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(F) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(G) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(H) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

3. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

4. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

5. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

6. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)
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1. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)
(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)
(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)
(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)
(E) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

2. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(B) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(C) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(D) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(E) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(F) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(H) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

3. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

4. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

5. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(B) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(C) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(D) 1− b + 2t− bt2 + at3

(E) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

6. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)
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1. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(E) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

4. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(C) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(E) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

5. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

6. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(B) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(C) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(D) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(E) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(F) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(H) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.
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1. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(B) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(C) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(E) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(F) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(G) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases

de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(H) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

4. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

5. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

6. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(D) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(E) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)
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1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(D) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

3. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(C) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(D) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(E) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(F) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(G) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(H) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

4. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(B) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(C) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(D) 1− b + 2t− bt2 + at3

(E) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

5. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

6. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)
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1. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(C) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(E) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(F) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(G) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(H) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

2. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3

3. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

4. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

5. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

6. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(C) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(E) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)
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1. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(C) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(D) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(E) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(F) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(H) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

4. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(D) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(E) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

5. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

6. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(D) 1− b + 2t− bt2 + at3

(E) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3
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1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

3. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(D) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3

4. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(E) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

5. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(B) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(C) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(D) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(E) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(F) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(H) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

6. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)
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1. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

4. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(C) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(D) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(E) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(F) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(G) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

5. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

6. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) 1− b + 2t− bt2 + at3

(E) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3
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1. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

2. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(D) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(E) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

3. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

4. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(B) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(C) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(D) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(E) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(F) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(G) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

5. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

6. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)
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1. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

2. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(D) 1− b + 2t− bt2 + at3

(E) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

3. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

4. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

5. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

6. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(B) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(C) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(E) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(F) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(H) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .
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1. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

4. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)
(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)
(C) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)
(D) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)
(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

5. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(B) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(C) 1− b + 2t− bt2 + at3

(D) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(E) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

6. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(B) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(C) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(D) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(E) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(F) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(G) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(H) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.
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1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

3. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

4. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(D) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(E) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

5. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(D) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

6. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(C) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(D) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(E) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(F) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(G) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(H) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.
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1. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(B) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(C) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(D) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

4. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

5. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(B) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(C) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(E) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(F) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(G) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

6. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)
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1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) 1− b + 2t− bt2 + at3

(B) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(E) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

3. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

4. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(B) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(C) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(E) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(F) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(G) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(H) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

5. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

6. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)
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1. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

2. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

3. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(C) 1− b + 2t− bt2 + at3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

4. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

5. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(B) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(C) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(E) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(F) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(H) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

6. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)
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1. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

4. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(E) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

5. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(D) 1− b + 2t− bt2 + at3

(E) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

6. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(B) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(C) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(D) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(E) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(F) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(H) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).



Tipo da prova: 64 Powered by MIXnFIX Página: 0

Universidade Federal de Pernambuco
Centro de Informática
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1. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(D) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(E) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

2. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(B) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(C) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(D) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(E) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(F) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

3. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

4. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

5. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(C) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

6. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)
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1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

3. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(B) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(C) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(D) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(E) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(F) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do

IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

4. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

5. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) 1− b + 2t− bt2 + at3

(E) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

6. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)
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1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

3. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

4. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

5. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) 1− b + 2t− bt2 + at3

(D) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(E) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

6. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(B) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(C) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(D) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(E) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(F) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(G) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(H) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).
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1. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(B) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(C) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(D) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(E) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(F) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(G) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(H) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(C) 1− b + 2t− bt2 + at3

(D) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(E) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

4. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(D) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

5. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

6. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)
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1. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

2. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

3. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(C) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(D) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3

4. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(E) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

5. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

6. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(C) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(D) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(E) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(F) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(G) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .
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1. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) 1− b + 2t− bt2 + at3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(D) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(E) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

2. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

3. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

4. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(D) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

5. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

6. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(C) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(E) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(F) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(G) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(H) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .
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1. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(C) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

2. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

3. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

4. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(D) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(E) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

5. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

6. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(B) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(C) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(E) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(F) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(G) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(H) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).
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1. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(B) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(C) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(D) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3

2. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

3. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(C) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(D) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

4. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(C) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(D) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(E) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(F) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(G) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

5. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

6. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)
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Terceiro Exerćıcio Escolar - 10/02/2006

Nome: Identificação:

CONTROLE MIXNFIX
0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

IDENTIFICAÇÃO ALUNO

1

A

B

C

D

E

2

0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

3 V-F

A

B

C

D

E

F

G

H

4 Prof.

0/4

1/4

2/4

3/4

4/4

5

A

B

C

D

E

6

0

1

2

3

4

5

6

7

8

9



Tipo da prova: 72 Powered by MIXnFIX Página: 1

1. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

2. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

3. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(B) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(C) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(D) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(E) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(F) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(G) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(H) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

4. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

5. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(D) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(E) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

6. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)
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1. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

2. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(E) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

3. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

4. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(C) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(D) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(E) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(F) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(G) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(H) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

5. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(B) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(C) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3

6. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)
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1. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(B) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(C) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(D) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(E) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(F) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(H) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

4. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

5. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

6. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)
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1. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(C) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(D) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(E) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(F) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(H) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

2. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

3. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(B) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(D) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

4. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

5. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

6. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(B) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3
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1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

3. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(D) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(E) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

4. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(C) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

5. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(B) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(C) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(D) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(E) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(F) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(G) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(H) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

6. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)
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1. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

2. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

3. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(C) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(E) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(F) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(G) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(H) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

4. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(E) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

5. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) 1− b + 2t− bt2 + at3

(D) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(E) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

6. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)
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1. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(B) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(B) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(C) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(D) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(E) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(F) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base

arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(G) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(H) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

4. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(B) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(C) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3

5. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

6. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)
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Terceiro Exerćıcio Escolar - 10/02/2006

Nome: Identificação:

CONTROLE MIXNFIX
0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

IDENTIFICAÇÃO ALUNO

1 Prof.

0/4

1/4

2/4

3/4

4/4

2

0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

3

A

B

C

D

E

4 V-F

A

B

C

D

E

F

G

H

5

0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

6

A

B

C

D

E



Tipo da prova: 79 Powered by MIXnFIX Página: 1

1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

3. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(B) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3

4. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(B) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(C) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(D) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(E) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(F) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(G) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

5. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

6. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(E) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)
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1. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

2. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

3. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(B) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(C) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(E) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(F) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(H) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

4. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(E) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

5. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(E) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

6. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)
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1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(B) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(C) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(E) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(F) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(G) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(H) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

3. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(B) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(C) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3

4. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

5. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

6. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(E) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)
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1. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(B) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(C) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(D) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(E) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(F) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(H) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

4. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

5. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(B) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(C) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(D) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3

6. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(B) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(C) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)
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1. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

2. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

3. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

4. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

5. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(B) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(C) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(D) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(E) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(F) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(G) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

6. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(C) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3
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1. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

2. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(B) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(C) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(E) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(F) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(G) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(H) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

3. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(B) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(C) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) 1− b + 2t− bt2 + at3

4. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

5. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

6. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)
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1. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

2. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

3. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

4. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

5. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(B) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(C) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(D) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(E) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(F) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(G) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(H) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

6. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(E) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3
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1. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

2. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(B) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(C) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(D) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(E) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(F) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(G) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V

e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

3. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

4. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

5. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

6. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(D) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(E) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3



Tipo da prova: 87 Powered by MIXnFIX Página: 0

Universidade Federal de Pernambuco
Centro de Informática
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1. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

2. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(D) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(E) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

3. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

4. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

5. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(B) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(C) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(D) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(E) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(F) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(G) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(H) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

6. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(D) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(E) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3
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1. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(B) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(E) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

2. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

3. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(B) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(C) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(D) 1− b + 2t− bt2 + at3

(E) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

4. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

5. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

6. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(B) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(C) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

(D) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(E) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(F) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(G) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(H) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα
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1. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(B) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(C) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)

(D) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(E) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

2. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) 1− b + 2t− bt2 + at3

(B) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(C) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(D) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

(E) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

3. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

4. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

5. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(C) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(D) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(E) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(F) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(G) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(H) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

6. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)
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1. Considere T : P1 → IR2 tal que T (7 − 3t) =
(1, 2) e T (13+11t) = (1, 1). Se α = {7−3t, 13+
11t} é uma base de P1 e ε a base canônica do
IR2, então a soma dos quadrados dos elementos
de [T−1]εα é: (1.500, -1.500)

2. Responda V ou F: (3.000, -3.000)

(A) Se α e β são bases de V e T : V → V um
operador linear e M = [T ]εε, então: [Tn]αα=
[I]εαMn[I]αε .

(B) Se α e β são bases de V e T : V → V uma
transformação linear, então: [I]εα[T ]εε =
[T ]αα[I]εα

(C) Se T : V → W e S : W → U são
transformações lineares, α, β e γ bases
de V , W e U , respectivamente, então
nulidade([T ]αβ) ≥ nulidade([S ◦ T ]αγ ).

(D) Considere uma transformação linear T :
IR3 → IR2 e α = {v1, v2, v3} uma base
arbitrária do IR3 e εn a base canônica do
IRn. Considere uma matriz onde a linha i
é formada pela concatenação de [vi]tε3 com
[T (vi)]tε2 , com i ∈ {1, 2, 3}. A forma es-
cada desta matriz é a identidade 3 × 3 ao
lado de uma matriz 3 × 2 contendo as co-
ordenadas de um gerador do IR2.

(E) Um operador linear sobrejetivo é sempre in-
vert́ıvel.

(F) Se T : V → W e S : V → W são
transformações lineares, α e β bases de V
e W , respectivamente, então [T + S]αβ =
[T ]αβ + [S]αβ .

(G) Se T : V → W e S : W → U são trans-
formações lineares, então dim(Im(S)) ≤
dim(Im(S ◦ T )).

(H) A inversa de uma transformação linear in-
vert́ıvel é um isomorfismo.

3. Considere o operador linear S : IRn →
IRn definido como S(x1, x2, x3, ..., xn) =
(x2, x3, ..., xn, 0). Se n = 100, então marque
dim(Nu(S47)). (1.000, -1.000)

4. Considere T : M1×3 → P3, transformação linear
tal que T [1 0 1] = 1+2t+ t3, T [0 1 0] = 2t− t2

e T [1 0 − 1] = T [0 1 0] + T [1 0 1]. Então,
T [a b c] é: (1.500, -1.500)

(A) a + bt + ct2 + (a + b + c)t3

(B) 1− b + 2t− bt2 + at3

(C) a + (3a + 2b− c)t + (
c− a− 2b

2
)t2 + at3

(D) a + 2(a + b)t + (
c− a

2
)t2 + (a− c)t3

(E) a + 2(a + b)t− bt2 + ct3

5. Responda na folha avulsa: Encontre na forma de
multiplicação de matrizes, a rotação do IR3 de
60o horária em torno da reta dada por (x, y, z) =
(t, 2t, 2t). (1.500, 0.000)

6. Considere T : IR3 → IR3 T.L. tal que Nu(T ) =
[(1, 1, 1)] e Im(T ) = [(1, 1, 1), (1, 1,−1)].
Então, entre as alternativas abaixo, T só pode
ser: (1.500, -1.500)

(A) T (x, y, z) = (x− y, x− y, x− y)

(B) T (x, y, z) = (x− y, y − z, x− y)

(C) T (x, y, z) = (x + y− 2z, x + y− 2z, x− y)

(D) T (x, y, z) = (2x− y − z, y − z, x− z)

(E) T (x, y, z) = (x− 2y + z, 2x− y− z, y−x)


