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1. [1.0+0.5 val.] Considere 𝑇 ∶ ℝ3 → ℝ2[𝑡] e 𝑆 ∶ ℝ2[𝑇 ] → ℝ3, transformações
lineares que, relativamente às bases 𝜷 = ((1, 1, 0), (1, −1, 0), 0, 0, 1)) , de ℝ3, e ̄𝜷, a
base canónica de ℝ2[𝑡] são representadas pelas matrizes

𝐴 = [𝑇 ]�̄� ,𝜷 = ⎡⎢⎢⎣
1 0 10 1 01 1 1

⎤⎥⎥⎦ 𝐵 = [𝑆]𝜷 ,�̄� = ⎡⎢⎢⎣
1 2 12 1 00 2 1

⎤⎥⎥⎦
(a) Indique a matriz que representa a composição 𝑆𝑇 ∶ ℝ3 → ℝ3, relativa-

mente à base canónica de ℝ3.
(b) Indique 𝑆𝑇 (𝑥, 𝑦, 𝑧).

2. [0.5 val.] Sem calcular os determinantes, mostre que:

||||
𝑎 𝑏 𝑐𝑑 𝑒 𝑓𝑔 ℎ 𝑖

|||| = ||||
𝑑 𝑔 𝑎𝑒 ℎ 𝑏𝑓 𝑖 𝑐

|||| .



1.

(a) A matriz que representa 𝑆𝑇 ∶ ℝ3 → ℝ3 é a matriz

𝐵𝐴 = ⎡⎢⎢⎣
2 3 22 1 21 3 1

⎤⎥⎥⎦ .
(b) Uma vez que 𝐵𝐴 representa 𝑆𝑇 na base canónica de ℝ3, onde os

vectors coincidem com os respectivos vectores de coordenadas tem-
se que:

𝑆𝑇 (𝑥, 𝑦, 𝑧) = ⎡⎢⎢⎣
2 3 22 1 21 3 1

⎤⎥⎥⎦
⎡⎢⎢⎣
𝑥𝑦𝑧

⎤⎥⎥⎦ = (2𝑥 + 3𝑦 + 2𝑧, 2𝑥 + 𝑦 + 2𝑧, 𝑥 + 3𝑦 + 𝑧).
2. Considerando que det(𝐴⊤) = det(𝐴) e que trocando duas colunas ou duas

linhas o determinante muda de sinal, tem-se:

||||
𝑎 𝑏 𝑐𝑑 𝑒 𝑓𝑔 ℎ 𝑖

|||| = ||||
𝑎 𝑏 𝑐𝑑 𝑒 𝑓𝑔 ℎ 𝑖

||||
⊤

= ||||
𝑎 𝑑 𝑔𝑏 𝑒 ℎ𝑐 𝑓 𝑖

|||| = − ||||
𝑔 𝑑 𝑎ℎ 𝑒 𝑏𝑖 𝑓 𝑐

|||| = ||||
𝑑 𝑔 𝑎𝑒 ℎ 𝑏𝑓 𝑖 𝑐

|||| .


