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SOLUCIONES  

1. Realizando las operaciones indicadas y aplicando la igualdad de matrices, obtenemos: 

 
     Resolviendo el sistema, a 5, b 12, c 6, d 4.= = = − = −  

2. La solución en cada caso queda: 

      

3. Los productos quedan: 
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4. Los productos posibles son: 

      

5. En general, las igualdades anteriores no son ciertas, ya que el producto de matrices no es 
conmutativo. 

      

6. Llamamos A y B a las matrices numéricas que aparecen en cada uno de los sistemas. 
Resolvemos éstos por el método de reducción y obtenemos: 
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7. En cada uno de los casos queda: 

      
La solución del sistema es c a d0,= =  y b cualquiera. 

Por tanto, las matrices que conmutan con 
1 1

0 1

 
 
 

 son de la forma 
a b

a0

 
 
 

 con a y b números 

reales cualesquiera. 

De una forma análoga obtenemos que las matrices que conmutan con 
1 2

-1 0

 
 
 

 son de la 

forma  
d c c

c d

2− − 
 
 

 

8. Las operaciones quedan: 

a)  ( )tC A 7 1⋅ = −                                    b) t tA B

12 9

0 1

9 4

− 
 

⋅ =  
 − 

 

c) tC C

8 4 12

2 4 2 6

12 6 18

 
 

⋅ ⋅ =  
 
 

                        d) tB A C
3

5

− 
⋅ ⋅ =  

− 
 

9. Toda matriz cuadrada A puede expresarse de la forma 
t tA A A A

A
2 2

+ −
= + . 

En la suma anterior, el sumando 
tA A

2

+
 es una matriz simétrica y el sumando 

2

tA A−
 es una 

matriz antisimétrica. 

Las descomposiciones pedidas son: 
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10. En cada uno de los dos casos queda del siguiente modo: 

 

Calculamos las potencias sucesivas de A y B. 

 

Observamos que las potencias de la matriz A se repiten de cuatro en cuatro. Así: 

 

Calculando las sucesivas potencias de 
0 2

1 0
B

 
=  
 

obtenemos que: 

2 2 0

0 2
B B B

 
= ⋅ =  

 
         3 2 0 4

2 0
B B B

 
= ⋅ =  

 
 

 

4 3 4 0

0 4
B B B

 
= ⋅ =  

 
       5 4 0 8

4 0
B B B

 
= ⋅ =  

 
 

  
Podemos continuar y observar que las potencias pares siguen una recurrencia y las impares 
otra. Es decir: 

Si n es par 
2

2

2 0

0 2

n

n

n
B

 
 

=  
 
 

 y si n es impar 

1

2

1

2

0 2

2 0

n

n

n
B

+

−

 
 

=  
 
 

 

 

Por tanto 
30

59

29

0 2

2 0
B

 
=  
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11. Quedan del siguiente modo:

b) 

a) 

c) 

d)
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SOLUCIONES 

12. Las triangulares equivalentes son:

13. Las inversas quedan del siguiente modo:
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14. Queda:
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15. Queda:

16. Realizamos operaciones elementales en las filas de las matrices, obteniendo matrices
equivalentes.

 

 
 

1 2 2−
3

0 1 1 
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17. Queda del siguiente modo:
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18. Quedan: 

 

      

      

19. La solución queda: 
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20. Quedan:

21. Las respuestas quedan:

a) En el caso de que la matriz A tenga una dimensión m n× , con 1m ≠ , es imposible

encontrar la matriz B cumpliendo las condiciones pedidas. En el caso de que la matriz A
tenga dimensión 1 n× , la matriz B tendrá dimensión n m×  y la matriz resultante será la

matriz fila 1 m× .

b) ( ) ( )t t t t t tA A A A A A+ = + = +   por tanto la matriz ( )tA A+ es simétrica pues coincide con su 

traspuesta. 

c) Una matriz A es antisimétrica si tA A= − . 

 Veamos cómo son las potencias sucesivas: 

 2 2( ) ( ) ( ) ( )t t t tA A A A A A A A= ⋅ = ⋅ = − ⋅ − = , luego 2A  es simétrica. 

 3 2 2 2 3( ) ( ) ( ) ( )t t t tA A A A A A A A= ⋅ = ⋅ = − ⋅ = − , luego 3A  es antisimétrica. 

Por tanto, las potencias pares son matrices simétricas y las potencias impares son 
antisimétricas. 

a) 

b)
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22. Sean X, Z, Y tres matrices de dimensiones m n× , p q×  y r s× , respectivamente. 

Si es posible calcular XZ tiene que cumplirse que n p=  y la dimensión del producto es m q× . 

La dimensión de tY , s r× , debe coincidir con la de XZ, es decir, con m q× ; lo que implica que 

s m=  y q r= . 

Con las condiciones anteriores, las dimensiones de las matrices anteriores son m n×  para X, 

q m×  para Y y n q×  para Z. 

Es posible calcular tZY X−  ya que se puede efectuar el producto ZY  resultando de 
dimensión n m× , dimensión que coincide con la de la matriz traspuesta de X. 
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SOLUCIONES  

23. La solución es:     

 

     

 

1.  0b = , entonces 0a =  ó 1a = , y 0d =  ó 1d = . Las matrices solución son: 

 

 

2. 1a d= − , entonces 2b d d= ± −  con [ ]0,1d ∈ . Las matrices solución son: 

 

24. Queda del siguiente modo: 

      

 

     El valor que hace que la última matriz sea la matriz nula es 1k = . 
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25. Queda:

26. Queda del siguiente modo:

27. Queda:
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28. La solución es:

29. Calculamos la posible matriz inversa por el método de Gauss-Jordan, obteniendo:
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La matriz M siempre es invertible, ya que a y b no pueden ser 0 simultáneamente entonces 
2 2 0a b+ ≠ . 

La matriz inversa de M es: 

      

30. Queda: 

      

      

31. La solución queda: 

 

a) Calculamos 1A−  mediante el procedimiento de Gauss-Jordan. Para ello intercambiamos 
las filas primera y segunda y, posteriormente la segunda y la tercera para obtener: 

 

           

 

b) Teniendo en cuenta que  1tA A−
= siguiendo la definición de matriz inversa obtenemos la 

siguiente expresión 1 1t tA A A A I− −
⋅ = ⋅ =  y 1999 1 1999 1999( ) ( )tA A A A I I−

⋅ = ⋅ = = . 
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32. La solución queda:

 Rango 

1 1 2 0

1 3 1

2 1 5 1

m

m m

 
 
 
 + + 

 =  rango 

1 1 2 0

0 1 1 1

0 1 1 1

m

m m

 
 

− 
 − + 

 =  rango 

1 1 2 0

0 1 1 1

0 0 0

m

m

 
 

− 
 
 

 

 Por tanto, si 0m =  el rango es 2 y para todos los demás valores de m el rango es 3. 

33. En cada uno de los casos queda:

 a) 2

1 0 2

2 1 4 2

1 0

x x x

x

− = − −

La matriz A tiene inversa para todos los valores de x excepto aquellos que anulen el 

determinante de A, es decir, 1 2 2A x−
∃ ∀ ≠ − ±

 b) 1

1 2 2

1 2 3

1 1 1

A−

− − − 
 

= − − − 
 
 

c) La matriz X ha de ser de dimensión 3x2. Despejando obtenemos: 1X A B C−
= ⋅ ⋅

Calculando la matriz 1A− para 1x =  y sustituyendo obtenemos:

1 2
1

1 2
7

3 1

X

− 
 

= − 
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