Herbst 2018 Einzelpriifungsnummer: 43912 Seite: 6

Thema Nr. 3
(Aufgabengruppe)

Es sind alle Aufgaben dieser Aufgabengruppe zu bearbeiten!

Aufgabe 1:

Man bestimme in Abhéngigkeit vom Parameter @ € R die Losungsmenge L, des linearen Glei-
chungssystems

r + T2 + T3 — i =0
Tg — T3 + azy = 1

2Ty + T9 + aTy + g = 1
)y + T2 + azry = 1

Aufgabe 2:
Man betrachte den R—-Vektorraum R* mit der Standardbasis e;, e;, €3, es sowie den von den

Vektoren
(1\ (0\ ( 2 \ ( 1 \ (1\

1 1 1 0 2
v = 3 U2 = 1 vz = = =

0 1 -1 -1 1

\!/ \!/ \ 1) 19 \9/

aufgespannten Untervektorraum V' = span {v;, v2, v3, v, U5} C R4. Ferner sei die lineare Abbildung

011 2
fiVoRY, fz)=A-z, mt A= € R¥x4
531 =2
\3 4 1 —4)

gegeben.

a) Man bestimme die Dimension von V' und gebe eine Basis von V an.

b) Man berechne die darstellende Matrix von f beziiglich der in a) gewahlten Basis von V' und
der Standardbasis von R*.

¢) Man bestimme eine Basis des Kerns von f.

Fortsetzuneg nédchste Seite!
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Aufgabe 3:
Man betrachte einen R-Vektorraum V mit V' # {0y} sowie eine lineare Abbildung f: V — V.

Man zeige:
a) f ist genau dann injektiv, wenn A = 0 kein Eigenwert von f ist.

b) Ist f bijektiv und v € V' ein Eigenvektor von f zum Eigenwert A € R, so ist v ein Eigenvektor
von f~! zum Eigenwert A~1.

c) Ist dim(V) < oo sowie f bijektiv und diagonalisierbar, so ist auch f~! diagonalisierbar.

Aufgabe 4:
In der euklidischen Ebene R? seien die Vektoren

0 2 3
a= . b= und c¢=
-1 0 1
sowie
0 -1 -2
a = , b= und ¢ =
1 3 s

gegeben; dabei ist s € R ein reeller Parameter.
a) Man zeige, dass es genau eine affine Abbildung f, : R2 — R? mit
fs(a) = a;‘ fa(b) =Y und fs(c) = ¢

gibt, und gebe ihre Abbildungsvorschrift explizit an.

b) Fiir welchen Wert von s € R ist f, eine Bewegung? Man zeige, dass in diesem Fall fs eine
Drehung ist, und bestimme das Drehzentrum und den Drehwinkel von f,.

Aufgabe 5:
In der euklidischen Ebene R? sind die beiden Quadriken

T
Q= ERzlxz—4xy—2y2=6

y

I
Q= €R?[32%+62y -5y =12

y
gegeben.

a) Man zeige mit Hilfe der euklidischen Normalform, dass Q; und @2 euklidisch dquivalent sind.
b) Man bestimme eine Bewegung f : R> = R? mit f(Q;) = Q,.




