Ortogonalitate

. Fie V un spatiu euclidian, L € V si x € V. Definim

d(x, L) = inf |lx ~ ylI.

S4 se arate:

(a) d(x,L) este egald cu lungimea perpendicularei din x pe L;

(b) Vectorul din L cel mai apropiat de x este proiectia lui x pe L;

(c) Pentruoricey € L,d(x+y,L) =d(x,L).

. Determinati cite o baza ortonormata in urmatoarele spatii:

(@) {(x, Y,z) € R3|x — 2y + 3y = 0};

(b) <{(0/ 2/ 1) ’ (1/ _2/ _1)}>/

() (1,-1,2)*.

. Determinati o baza ortonormat a lui R® pornind de labaza {(1, 2, 3), (4,5, 0), (2,3, —1)}.
. Determinati forma canonica prin izometrii

(a) 2x7 +5x3 + 2x7 — 4x1Xx7 — 2x1x3 + 4x2X3;

(b) —3x2 + 4x1x7 + 10x1x3 — 4x2x3;

(C) 2x1x4 + 6X2X3.

. Fie V spatiul vectorial { f:[-1,1] = R|f este de clasa C°°}, impre-
und cu produsul scalar (f, g) = /_ 11 f(t)g(t)dt. Determinati o baza
ortonormata in subspatiul W = ({1, EE2 R, t”}).

. Fiea e R%si f : R> = R®, f(x) = a X x. Determinati valorile proprii si
vectorii proprii corespunzatori.

. Fie rotatia de unghi 7/3 in jurul vectorului (1,2, 1). Determinati ma-
tricea sa In raport cu baza canonica.

. FieS' = {x e R?|||x|| = 1}, Q o formd padtraticd si k1 < « valorile sale

proprii. Ardtati ca

inf Q(x) = k1 si supQ(x) = k2
xest

xeS!

si aceste valori sint atinse pe vectorii proprii corespunzatori.



