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n. Ax = 0 ⇔ (uvt)x = 0 ⇔ u(vtx) = 0 (∗). Notando que vtx ∈ R y que u 6= 0,entonces se concluye(1) de (∗) vtx = 0.

(1): Si α ∈ R es tal que αv = 0, con v ∈ R
n \ {0}, entonces αvi = 0 ∀i ∈ {1, . . . , n}, ycomo v 6= 0, ∃i∗ ∈ {1, . . . , n} tal que vi∗ 6= 0, luego, como αvi∗ = 0, necesariamente α = 0.(ii) De la parte anterior, Ax = 0 ⇔ vtx = 0 ⇔

∑n
i=1 vixi = 0. Usando el mismo argumento dela parte anterior, como vi∗ 6= 0, podemos despejar xi∗ = −

∑n
i=1,i6=i∗ vixi

vi∗
, quedando al ladoderecho n − 1 variables libres para el sistema original Ax = 0. Dado que habrán in�nitassoluciones, aparte de la trivial x = 0, se concluye que la matriz A no es invertible.b) (i) b⇒e: Dado que A es invertible, su traspuesta At también lo es, luego, por multiplicación dematrices invertibles, AAt es invertible.

d⇐c: Como AAt es invertible, ∃B ∈ Mn×n(R) tal que B(AAt) = (AAt)B = In. Asociandoparéntesis, se tiene A(AtB) = In. Luego, A es invertible y su inversa es AtB.(ii) B3 = BB2 = B(I − A)(I − A) = B(I2 − IA − AI + A2) =(2) B(I − A − A + A)
= B(I − A) = (I − A)(I − A) =(3) I − A = B

(2): Usando que A2 = A (hipótesis de enunciado).
(3): Cálculo hecho 3 pasos antes.
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