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P1.- Sean A y B matrices cuadradas.

1. Demuestre que si AB = BA, entonces e(A+B)t = eAteBt,∀t ∈ R. Recuerde que si AB = BA,
entonces BeAt = eAtB

2. Si A es una matriz nilpotente de índice k, encuentre una expresión para eAt

3. Resuelva el sistema para A =

a 0 0
a a 0
0 a a

 usando lo anterior. Hint: Recuerde que todas las

matrices triangulares con 0s en su diagonal son nilpotentes.

P2.-

1. Demuestre que si P es una matriz invertible, entonces eP DP −1t = PeDtP−1

2. Considere el siguiente sistema de ecuaciones diferenciales:

y′1 = y1 + y3 + et

y′2 = −2y2 + y3

y′3 = −y3

y1(0) = c1

y2(0) = c2

y3(0) = c3

Encuentre la solución general del sistema.

P3.-

1. Demuestre que si una matriz real A tiene como valor propio un complejo λ, con vector propio
correspondiente ~v, entonces λ̄ también es un valor propio con vector propio~̄v
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2. Sea A una matriz de 3× 3 tal que

ker(A− I) = 〈{(1, 0, 0)}
ker(A− (1− 2i)I) = 〈{(1 + 5i, 1− i, 2)}

Exprese la solución general del sistema homogéneo ~X(t) = A ~X con condición inicial ~X(0) =
(1, 1, 0)

P4.- Encuentre la forma canónica de Jordan J para la matriz A, y además encuentre la
matriz M tal que A = MJM−1

A =

0 0 1
1 0 −3
0 1 3


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