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repaso (suma de subespacios)

S,S′ ⊂ V subespacios

S + S′ := {v + v ′ : v ∈ S, v ′ ∈ S′}
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observación

observación 1

S + S′ = S ⊕ S′ ⇐⇒
v + v ′ = ~0⇒ v = ~0 y v ′ = ~0
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teorema

teorema (suma directa de subespacios propios)

T : V → V t.l.
λ1, . . . , λk vap distintos de T
Sλi subespacio propio asociado a λi

=⇒
Sλ1 + · · ·+ Sλk = Sλ1 ⊕ · · · ⊕ Sλk
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demostración

tomamos vi ∈ Sλi tales que

v1 + · · ·+ vk = ~0

si hubiera vi 6= ~0

entonces vi vep

=⇒ los vi 6= ~0 no son l.i.
contradice el teorema de la clase pasada
(vep asociados a vap distintos son l.i.)
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demostración

Ai = {v1(i) + · · ·+ vni (i)} l.i.

queremos ver que A1 ∪ · · · ∪ Ak l.i.
planteamos

α11v1(1)+· · ·+α1n1vn1(1)+· · ·+αk1v1(k)+· · ·+αknk vnk (k) = ~0

w1 + · · ·+ wk = ~0 donde
wi = αi1v1(i) + · · ·+ αini vni (i)

=⇒ wi = ~0 para todo i = 1, . . . , k (por ser suma directa)
=⇒ αij = 0 para todo i , j (por ser cada Ai l.i.)
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corolario 2

teorema (condición necesaria y suficiente de
diagonalizabilidad)

T : V → V con dim V = n
λ1, . . . , λk todos los vap de T (los tomamos 6=)
T diagonalizable⇐⇒

V = Sλ1 ⊕ · · · ⊕ Sλk
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demostración

⇒) T diagonalizable =⇒

∃B base de vep tal que

B(T )B = diag(λ1, . . . , λ1, . . . , λk , . . . , λk )

B base⇒ los vep son l.i.
⇒ dim Sλi ≥ ni para todo i = 1, . . . , k
⇒

dim(Sλ1 ⊕ · · · ⊕ Sλk ) = dim(Sλ1) + · · ·+ dim(Sλk )

≥ n1 + · · ·+ nk

= n

⇒ dim(S) = dim(V ) con S s.e.v. de V
⇒ S = V
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