
Álgebra Lineal 2a parte. 24/6/2003

NOMBRE: No:

NOTA: Esta parte del examen puntúa 4 puntos del los 8 totales del examen escrito. Para aprobar el examen escrito es
imprescindible obtener al menos 1,25 en esta parte.

(1) (1.25 puntos) Se considera el espacio eucĺıdeo IR3 con el producto escalar habitual (la base canónica es ortonormal), se
pide

1. Respecto de la base canónica, encuentre la matriz asociada a la simetŕıa respecto del plano x + y + z = 0. (Puede
dejarse como producto de matrices, siempre que estén todas perfectamente definidas). Dé una base ortonormal en la
que la matriz asociada a la simetŕıa sea la forma canónica.

2. Respecto de la base canónica, encuentre la matriz asociada al giro en torno a la recta x = y = z, en sentido antihorario
visto desde (1, 1, 1) de ángulo π/4. (Puede dejarse como producto de matrices, siempre que estén todas perfectamente
definidas). Dé una base ortonormal en la que la matriz asociada al giro sea la forma canónica.

SOLUCIÓN:

1. Tomemos un vector ortogonal al plano, y unitario
1√
3

(1, 1, 1), y dos vectores ortogonales y unitarios que estén en el

plano, el primero, por ejemplo
1√
2

(1,−1, 0), que verifica la ecuación dada, y un vector ortogonal a este y que verifique

la ecuación dada, es decir, que cumpla x + y + z = 0 y también x − y = 0. Un vector en estas condiciones es:

1√
6

(1, 1,−2). La matriz asociada en la base Bort =

{
1√
3

(1, 1, 1),
1√
2

(1,−1, 0),
1√
6

(1, 1,−2)

}
es D =



−1 0 0
0 1 0
0 0 1


,

y en la base canónica es A = PDP−1, siendo P la matriz que realiza el cambio de la base canónica a la base Bort, es

decir P =




1√
3

1√
2

1√
6

1√
3
− 1√

2
1√
6

1√
3

0 − 2√
6




2. Vamos a calcular la base en la cual la matriz asociada al giro es G =




1 0 0

0 cos
(
π
4

)
− sen

(
π
4

)

0 sen
(
π
4

)
cos
(
π
4

)


. El primer vector

será un vector en el eje de giro, por lo tanto lo tomamos unitario y en la dirección del eje,
1√
3

(1, 1, 1). A conti-

nuación tomaremos dos vectores ortogonales y unitarios y ortogonales al eje de giro, por ejemplo, los del plano del

apartado anterior
1√
2

(1,−1, 0),
1√
6

(1, 1,−2) y en la misma base que obtuvimos en el apartado anterior, es decir, en

Bort =

{
1√
3

(1, 1, 1),
1√
2

(1,−1, 0),
1√
6

(1, 1,−2)

}
se tiene que la matriz asociada es G. Compruébese que al aplicarle el

giro al segundo vector de la base, es decir a
1√
2

(1,−1, 0) se tiene que su imagen es




1 0 0

0 cos
(
π
4

)
− sen

(
π
4

)

0 sen
(
π
4

)
cos
(
π
4

)







0

1

0


 =




1 0 0

0
√

2
2 −

√
2

2

0
√

2
2

√
2

2







0

1

0


 =




0

√
2

2

√
2

2




que, visto desde el punto (1, 1, 1), y tomando como base Bort tendŕıa este aspecto:
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Por lo tanto la matriz asociada en la base canónica seŕıa PGP−1, donde P es la matriz que realiza el cambio de la base

canónica a la base Bort, es decir P =




1√
3

1√
2

1√
6

1√
3
− 1√

2
1√
6

1√
3

0 − 2√
6





