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= Tx = Ax con columnas de A formando base ortonormal
x7(\) tiene al menos una raiz real

= XN =10) =—1raizde xr

sea u vep asociado a \g con |jul| =1

tomemos {v4, v»} base ortonormal de [u]*

= B ={u, vy, vo} base ortonormal
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° T(x.y.2)=(¢x—2zy,—§x—{2)
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isometrias en R2
0000000

ejemplo
ejemplo
ejemplo
° T(X,y,Z) = (%X - %z,y,—%x - %Z)
@ T isometria: {(3,0,-%).(0,1,0),(—%,0,—32)} ortonormal
3 4
g 0 _g . .
@ o(T)c= 0 1 0 | matriz asociada en la base
4
-\ -to -3
canonica

@ detT =—1,tr T =1 = T simetria resp. plano S;
o ker(T—/)={(x,y,z): —2x — gz =0}
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isometrias en R2
0000000

ejemplo
ejemplo
ejemplo
° T(X,y,Z) = (%X - %z,y,—%x - %Z)
@ T isometria: {(3,0,-%).(0,1,0),(—%,0,—32)} ortonormal
3 4
g 0 _g . .
@ o(T)c= 0 1 0 | matriz asociada en la base
4
-\ -to -3
canonica

@ detT =—1,tr T =1 = T simetria resp. plano S;

o ker(T— ) = {(x.y.2): ~Bx — £z =0} = [(1,0.2)}*
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