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Kapitel 0
Gruppen, Ringe, Korper

Dieses Kapitel befindet sich noch in Arbeit.
Bemerkung.

Die hier vorliegenden Notizen zur Vorlesung ,, Lineare Algebra und Analytische Geometrie
[ sind als Unterstiitzung beim Nacharbeiten des Vorlesungsstoffes zu sehen. Sie erheben
nicht den Anspruch auf Vollstéandigkeit, d.h. es gibt durchaus Inhalte, die in der Vorlesung
behandelt wurden, sich aber in den Notizen nicht wiederfinden. Ebenso kann Fehlerfreiheit
nicht garantiert werden.



KAPITEL 0. GRUPPEN, RINGE, KORPER



Kapitel 1

Vektorraume

1.1 Definition

Definition. Es sei K ein Korper. Eine nichtleere Menge V' zusammen mit einer Addition
v,w— v+w (v,w€eV)
und einer Multiplikation mit Skalaren
Mo — v (AeKvel)

heifit Vektorraum iiber K oder K-Vektorraum, falls gilt:
(1) V ist bzgl. der Addition eine abelsche Gruppe.
(2) Fiir alle A\, p € K und v,w € V bestehen die Axiome:

(@) A +p)-v=Xv+pu-v,
(v—irw)—)\ V4w,

(b) A
(c) (A ) A (p-v),
(d) 1-v

Bemerkung. Das Symbol 0 bezeichnet im folgenden sowohl das Nullelement von K als
auch das neutrale Element der abelschen Gruppe V.

Lemma. Es gilt:
(i) Das neutrale Element 0 ist eindeutig bestimmd.
(ii)) 0-v=0 (veV).
(ili) Das Inverse —v zu v € V ist eindeutig bestimmid.
(iv) (=A)-v=—A\-v) Ae K, veV).
(V) Ao (—v)=—=(N-v) WeK,veV).
(vi) Aus A-v=0 (A€ K,veV) folgt \=0 oder v=0.
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8 KAPITEL 1. VEKTORRAUME

Bewezs.

(i) Seien 0,0 zwei neutrale Elemente. Es folgt 0 + 0* = 0 und 0* + 0 = 0*, somit
0"=0"+0=0+4+0"=0.

(ii) Setze w :=0-v € V. Esfolgtho-v:(O—i—O)-v(Q:a)O-v—l—O-v:w—l—w, also
w4+ (—w) =w+w+ (—w), somit 0 =w+ (w+ (—w)) =w+0=w bzw. 0-v = 0.

(iii) Seien —wv,v* Inverse zu v € V. Es folgt v + (—v) = 0 = v +v*, also v* =v* +0 =
vt (v+ (—v)) = (v +v)+ (—v) =0+ (—v) = —v.
Beachte: Die Eindeutigkeit des Inversen hat zur Folge, dafl die Gleichung v + = =
w (v,w € Vgegeben; z € Vgesucht) eine eindeutige Losung hat, ndmlich = =
w + (—v). Wir bezeichnen den Vektor w + (—v) durch w — v und nennen ihn Diffe-
renzvektor.

(iv) Nach Eigenschaft (ii) und mit (2a) folgt 0 =0-v = (A+(=A))-v =X v+ (=) - v,
somit ist (—\)-v Inverses zu A-v; nach Eigenschaft (iii) ist dieses eindeutig bestimmt,
also —(A-v) = (=A) - v.
Beachte: Speziell fiir A = 1 haben wir —(1-v) = (=1) - v, also (—=1) - v = —v.

(v) Wie Eigenschaft (ii) beweist man A -0 = 0 (A € K); damit und mit (2b) folgt:
0=XA-0=X-(v+(—v)) =X v+ A (—v). Somit ist A - (—v) Inverses zu A - v, nach
Eigenschaft (iii) ist dieses eindeutig bestimmt, also —(A-v) = A - (—v).

(vi) Sei A # 0, also existiert A™' € K. Mit (2¢) und (2d) folgt v = 1-v = (A7')\) -v =
Aoy =Xt 0=0.

1.2 Beispiele

(i) Der Vektorraum R™: Wir betrachten die Menge

&1
R" = 517"'a§n€R
€n
der sogenannten Spaltenvektoren.
&1 m
Die Addition der Spaltenvektoren o, : € R" wird komponentenweise
&n T
erklart, d.h.:

&1 m &+m
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0 & &
Mit dem Nullvektor : und dem zu : additiv Inversen —| =
0 &n &n
—&
: wird R"™ zu einer abelschen Gruppe.
_gn
&1
Die Multiplikation eines Spaltenvektors © | mit einem Skalar A € R wird eben-
€n
falls komponentenweise erklart, d.h.
& A&y
A = :
&n A&,

Es ist leicht zu iiberpriifen, dal die Axiome (2a)-(2d) erfiillt sind. Damit wird R™ zu
einem R-Vektorraum, dem Vektorraum der Spaltenvektoren (mit n Komponenten)
bzw. Vektorraum der n-Tupel.

Geometrische Darstellung.

&2 &3
R2 R3

&
&
Bemerkung. Anstelle der Spaltenvektoren : konnten auch Zeilenvektoren
&n
(&1, ..., &) betrachtet und analog ein Vektorraum von Zeilenvektoren definiert wer-

den. Unter dem R" soll in dieser Vorlesung in der Regel der Vektorraum der Spalten-
vektoren betrachtet werden; sollte einmal der Vektorraum der Zeilenvektoren eine
Rolle spielen, so werden wir diesen speziell bezeichnen.
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(ii) Betrachte m lineare Gleichungen mit n Unbekannten &1, ... | &, der Form:

(i)

a11ér + appés + - 4+ &, =0
ag1&y + by + - + g, =0

(5)-

06m1§1 + am2§2 +- + amngn =0

Hierbei sind die Koeffizienten ay; € R (k = 1,...,m; j = 1,...,n). Das lineare
Gleichungssystem (.S) wird homogenes lineares Gleichungssystem genannt, da rech-
ter Hand nur Nullen vorkommen; ist dies nicht der Fall, so spricht man von einem
inhomogenen linearen Gleichungssystem. Wir betrachten nun die Losungsmenge

&1 S
Vo= : o | erfiillt ()
n &n
Man verifiziert leicht:
&1 m §&1+m 3
Sind . : €V, so sind auch : , : eV (AeR).

Damit ist auf V' eine Addition und eine Multiplikation mit Skalaren definiert. Es ist
nicht schwierig, zu zeigen, daf§ V' die Axiome eines Vektorraumes erfiillt.

V= {f: R — Restetig}. Sind f,g € V und X € R, so setzt man

(f+9)@) = f(t)+g(t) (t€R),

(A-HE) = A(t) (L €R).
Aus der Analysis iibernehmen wir: Sind f, g stetige Funktionen auf R, so sind die
Funktionen f+ g und \f stetig auf R. Damit haben wir auf der Menge V' eine Addi-

tion und eine Multiplikation mit Skalaren definiert. Man iiberpriift ohne Miihe, dafl
V' damit zu einem Vektorraum wird, dem Vektorraum der auf stetigen Funktionen.

Vi={p:R—R|IeN:pt)=aqt®+...+ait +ap;p,...,aq € R}. Ein
Element p € V heifit Polynom vom Grad d, falls ag # 0 ist.

Wie in Beispiel (iii) 148t sich auf V' eine Addition und eine Multiplikation mit Ska-
laren erklaren. Sind nédmlich p,q € V und A € R und

p(t) = agt’+... + ot +

qt) = Bat"+...+ Bt + 5o
(P+a)(t) = (aa+ Bt +...+ (ar+ Bi)t + (ao + Bo)
A-p)t) = M)t +...+ Aa)t + (Aay).

Wiederum iiberpriift man miihelos, dafl V' ein Vektorraum ist, der Vektorraum der
Polynome (in einer Variablen tber den reellen Zahlen).

so gilt
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1.3 Unterriaume

Fiir das folgende sei ein K-Vektorraum V festgelegt. Wir definieren:

Definition. Eine nichtleere Teilmenge U C V heifit ein linearer Unterraum oder Teilraum
von V, falls gilt:

B)v,welU = v+wel,
DHreK,velU = wel.

Lemma. Jeder Unterraum U eines K - Vektorraumes V' ist selbst wieder ein K - Vektorraum.

Beweis. Mit Hilfe von (3) wird auf U eine additive Struktur definiert; diese ist assoziativ
und kommutativ, da sie ja von einer assoziativen und kommutativen Struktur auf V'
induziert ist.

Ist v € U, so folgt mit (4) (setze A = —1) —v = (=1)v € U, d.h. mit v € U ist auch das
Inverse —v € U.

Da weiter U nichtleer ist, existiert mindestens ein v € U und damit auch —v € U; also
folgt mit (3), dal 0 = v+ (—v) € U ist. Damit ist U eine abelsche Gruppe.

Die durch (4) festgelegte Multiplikation mit Skalaren erfiillt automatisch die Axiome (2a)-
(2d), weil sie es ja sogar auf V' tut. Damit ist U ein K-Vektorraum. O

Lemma. FEs seien Uy, Uy Unterrdume von V. Dann ist der Durchschnitt Uy NUsy ebenfalls
etn Unterraum von V.

Beweis: Wir haben fiir U; N U, die Axiome (3),(4) zu bestétigen. Es seien also v,w €
Uy NUs; und A € K. Da insbesondere v, w € Uy ist, folgt mit (3) bzw. (4), daB v +w € Uy
bzw. Av € Uj. Analog schlieft man v + w € U; bzw. A\v € U,. Insgesamt ergibt sich
v4+w e Uy NU; bzw. v € Uy NUs. O

Beispiele.

(i) Seien V' = R" der R-Vektorraum aller n-Tupel und U der R-Vektorraum aller n-
Tupel, welche ein gegebenes lineares homogenes Gleichungssystem (m Gleichungen,
n Unbekannte) losen.
Dann ist U ein Teilraum von V.

(ii) Sei V der R-Vektorraum der auf stetigen Funktionen und U der R-Vektorraum der
Polynome.
Dann ist U ein Unterraum von V.

(i) Geometrisch:
- Unterrdume von R?: {0}, Geraden durch 0, R?.
- Unterrdume von R?: {0}, Geraden durch 0, Ebenen durch 0, R3.
Durchschnitt:
- Schnitt zweier Geraden durch {0} in R?.
- Schnitt zweier Ebenen durch {0} in R3.
- Schnitt einer Geraden durch {0} mit einer Ebene durch {0} in R?.
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Definition. Es seien Uy, Uy Unterrdume von V. Dann heifit die Menge
Ui+ Uy = {U1—|—U2|U1 € Ul, U € UQ}

die Summe der Unterrdume Uy, Us.

Beispiel. Es sei V = R? und

&1 0
U, = 0 S €ER p, U= 3 & ER
0 0
Dann folgt
&1 0 &
U+ U= 0 |+ & £,6€R ) = S 1,62 €R
0 0 0

Lemma. Es seien Uy, Uy Unterrdume von V. Dann ist ihre Summe Uy + Uy ebenfalls ein
Unterraum von V.

Beweis. Wir haben fiir U; + Uy die Axiome (3),(4) zu bestétigen. Es seien also v, w €
Uy + Us, d.h. es existieren vy, w; € Uy und vy, we € Us; mit der Eigenschaft

V=1 + V2, W = W + Ws.
Mit Hilfe der Assoziativitdt und der Kommutativitat der Addition folgt nun
v w = (v1 +v2) + (w1 +we) = (v1 +wy) + (v +we) € Uy + Us.
Ist weiter A € K, so folgt mit (2b)
A= AN +v9) = vy + Avy € Uy + Us.

Damit sind die Axiome (3) und (4) nachgewiesen. O

Definition. Es seien vy, ..., v, endlich viele Vektoren eines Vektorraumes V. Ein Vektor
veE { v+ ..o+ oA, N € K}

heiflt Linearkombination der Vektoren vy, ..., v,.
Weiter wird die Menge aller Linearkombinationen von vq,...,v, durch (vq,...,v,) be-
zeichnet, d.h.

(1, ..y on) = { Mo+ oo Ao | A, A €KL

Lemma. Mit den vorhergehenden Bezeichnungen gilt: Die Menge (vq, ..., v,) aller Line-
arkombinationen ist der kleinste Unterraum von V', der die Vektoren vy, ..., v, enthdlt.

Beweis. Ubungsaufgabe. O
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Definition. Ist M C V eine beliebige (nicht notwendigerweise) endliche Teilmenge von
Vektoren, so heifit v € V' Linearkombination von M, falls v eine Linearkombination endlich
vieler Vektoren aus M ist. Weiter setzen wir

(My ={veV|Jv,...;,uu e M;A,...,\p €K v=Mv1+ ...+ \up )

Wiederum erkennt man (M) als Unterraum von V. Man bezeichnet (vy, ..., v,) bzw. (M)
als die lineare Hiille oder den linearen Span von vy,...,v, bzw. M oder auch den durch
V1, ...,U, bzw. M erzeugten linearen Unterraum von V.

1.4 Lineare Abhingigkeit

Definition. Endlich viele Vektoren x1,...,z, von V heiflen linear unabhdingig, falls nur
die triviale Linearkombination den Nullvektor darstellt, d.h. falls aus \yx1+...+ A\, z, =0
stets A\; = ... =\, = 0 folgt. Andernfalls heiflen die Vektoren linear abhdngig.
Beispiele.

(i) Die beiden Vektoren ( ; ),( é; ) € R? sind linear unabhiingig, denn wir haben:

(2)(3)-(3) = Riz T~
GA+24p = 0 (I)=3-(I)

6A+14p = 0 (IT) =2-(II)
Es ergibt sich g =0 und A = 0.

— 10p =0 (I)-(II)

1 4 7
(ii) Die drei Vektoren | 2 |,| 5 |,| 8 | € R? sind linear abhiingig, denn es gilt:
3 6 9
1 4 7 0
(- 2 |+2l 5 |+ 8 ]=|0
3 6 9 0

Definition. Eine Teilmenge M C V heif$t linear unabhdingig, falls je endlich viele Vektoren
aus M linear unabhéngig sind. Andernfalls heifit die Menge M linear abhdngig.

Lemma. Es sei M C V' eine Teilmenge, welche aus mindestens zwet Vektoren besteht.
Dann gilt die Aquivalenz:

M CV linear abhingig <= dx € M;xq,...,x, € Mverschieden;

v #x(j=1,...,n):

J]:Z/\jl'j(/\l,...,)\nEK).
j=1
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Beweis. (<) : Seien also v € M, x4,...,x, € M verschieden und z; # z(j = 1,...,n)
mit der Eigenschaft x = E?Zl Ay (A, ..., Ay € K). Somitist 1.o— Az —...— Az, =0
eine nichttriviale Darstellung des Nullvektors, d.h. M ist linear abhéngig.

(=) : Essei M C V linear abhéngig, also existieren xg, z1,...,2, € M, Ao, A1, ..., Ay € K
(nicht alle gleich Null) mit > 7 Aja; = 0.

0.B.d.A. darf \g # 0 angenommen werden. Da die Vektoren xg, x1,...,x, sdmtlich ver-

schieden sind, folgt mit x = o und )\; = )\51)\]- (j=1,...,n):

dr € M; xq,...,2, € M verschieden; z; #x (j =1,...,n):

x:Z)\;xj (AL, ..., A, € K).
j=1

1.5 Basen

Definition. Eine Teilmenge B C V' heif3t eine Basis von V, falls B linear unabhéngig ist
und V = (B) gilt.

Lemma. Es sei V' ein K-Vektorraum und B C V. Dann gilt:
(i) B ist genau dann eine Basis, wenn B ein minimales Erzeugendensystem ist.

(ii) B ist genau dann eine Basis, wenn B eine mazimale Menge linear unabhingiger
Vektoren ist.

Beweis. Ubungsaufgabe. 0

Bemerkung. Als erstes wichtiges Resultat der linearen Algebra wird die Existenz einer
Basis eines Vektorraumes gezeigt. Werden keine Voraussetzungen an V' gestellt, so mufl
fiir den Beweis das sogenannte ,Lemma von Zorn“ aus der Mengenlehre herangezogen
werden. Dieses soll im folgenden prézise formuliert, aber nicht bewiesen werden.

Definition. Eine Teilordnung (oder partielle Ordnung) auf einer Menge 91 ist eine Rela-
tion m < m/, die zwischen gewissen Elementen bestehen kann und fiir entsprechende m,
m', m” € M folgende Axiome erfiillt:

(i) Es gilt m < m.
(ii) Ist m < m/ und m’ < m”, so ist m < m”.
(iii) Ist m < m/ und m’ < m, so ist m = m’.
Eine Teilordnung heifit Totalordnung oder Ordnung von 9, falls zusétzlich gilt:

(iv) Fiir alle m, m' € 9 gilt m < m’ oder m' < m.
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Definition. Es sei 901 eine teilweise geordnete Menge. Eine Teilmenge 8 C 91 heifit Kette,
falls K total geordnet ist.

Definition. Es sei 9 eine teilweise geordnete Menge und 2 C 901 eine Teilmenge. Ein
Element m € 9 heifit obere Schranke von 2, wenn fiir alle a € 2 die Beziehung a < m
gilt.

Definition. Es sei 9 eine teilweise geordnete Menge. Ein Element my € 9t heifit ma-
zimales Element, wenn 9N kein grofleres Element besitzt, d.h. es gibt kein m € 91 mit
mo < m auller mg selbst.

Lemma von Zorn. Es sei 91 eine teilweise geordnete Menge. Falls jede Kette & C 9
eine obere Schranke besitzt, so hat 91 ein maximales Element.

Beweis. Wir wollen den Beweis des Zorn’schen Lemmas hier nicht fithren. Wir verweisen
auf das Lehrbuch ,,Algebra“ von B. van der Waerden, Band 1, Kapitel 9, § 69. OJ

Satz. Es sei V ein K-Vektorraum. Dann besitzt V' eine Basis.

Beweis. Wir betrachten die Menge 9, deren Elemente die linear unabhéngigen Teilmen-
gen von V sind. Mit Hilfe der Inklusion von Mengen 1483t sich auf 9t eine Teilordnung
erkldaren: Sind namlich My, M, € 9N, so bedeutet M; < M,, daf die Inklusion M; C M,
besteht.

Es sei nun & C 9N eine Kette. Wir wollen eine obere Schranke zu £ konstruieren. Dazu

setzen wir
M= |JK,
Ker

d.h. M ist die Vereinigung aller Elemente von . Wir haben zunéchst M € 91 zu zeigen.
Dazu gilt es nachzuweisen, daf} je endlich viele Vektoren vy, ..., v, € M linear unabhéngig
sind. Wir konnen annehmen, da v; € K; mit K; € 8 (j = 1,...,n) gilt. Da R total
geordnet ist, findet sich ein Index jo € {1,...,n} derart, da vy,...,v, € Kj, gilt. We-
gen K, € & C M ist die Menge K, linear unabhéngig; somit sind auch die Vektoren
v1,...,U, € Kj, linear unabhéngig. Damit haben wir M € 9. Offensichtlich gilt fiir alle
K € £ die Bezichung K < M, d.h. M ist in der Tat eine obere Schranke von K.

Nach dem Zorn’schen Lemma besitzt 9T ein maximales Element M. Konstruktionsgeméaf
ist M, eine maximale, linear unabhéngige Teilmenge von V. Nach dem Lemma zu Beginn
dieses Abschnitts bildet M, somit eine Basis von V. ]

Lemma. Es sei V' ein K-Vektorraum mit endlicher Basis B = {by,...,b,}, und b € V
besitze die Darstellung
b= ;.
j=1

Falls ein k € {1,...,n} mit ux # 0 existiert, so ist auch die Menge
B/ = {bl, . ,bkfl, b, bk+1, . 7bn}

eine Basis von V.
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Beweis. O.B.d.A. kann k = 1 angenommen werden; wir haben also B' = {b, by, ...,b,} als
Basis von V' nachzuweisen.

Erzeugtheit: Es ist V = (B) und (B') C (B). Da b = uiby + pabs + ... + pnby (1 # 0),
d.h. by = pytb — py by — ... — py by gilt, folgt by € (B'), also (B) C (B') und somit
die Gleichheit (B') = (B) = V.

Lineare Unabhéangigkeit: Man gehe aus von der Relation

A+ Xoby + ...+ Apb, =0
mit unbestimmten Skalaren A\, Ao, ..., \,. Darin ersetzt man b = Z?Zl ;b5 und erhalt
A(p1by + pabo + . oo+ pinby) + Aoba + ...+ Ayb, =0,
d.h.

Da die Vektoren {b,...,b,} linear unabhingig sind, folgt aus der letzten Relation

>\,u1:0, )\2+)\M2:0,,>\n+>\un:0

Wegen p; # 0, folgt A = 0 und somit auch A\, = ... =\, = 0, d.h. die Menge B’ ist somit
auch linear unabhéngig. d

Satz (Austauschsatz von Steinitz). Es sei V' ein K-Vektorraum mit endlicher Basis
B = {by,...,b,}. Weiter seien cy,...,c linear unabhingige Vektoren von V. Dann gilt
k <n, und bei geeigneter Numerierung der Vektoren by, ..., b, ist auch

B :={ci,...,cr,bpi1,. ., bn}

eine Basis von V.

Beweis. Wir fithren eine vollstéandige Induktion {iber k durch:

Induktionsverankerung: Ist £ = 1, so ist ¢; € V nicht der Nullvektor, da ¢; sonst line-
ar abhéngig wire. Deshalb besteht die nichttriviale Linearkombination ¢; = Z?Zl 1;b;;
0.B.d.A. kann p; # 0 angenommen werden. Nach dem vorhergehenden Lemma ist dann

B/ = {Cl;bg,...,bn}

eine Basis von V'; insbesondere gilt n > 1.
Induktionsvoraussetzung: Ist k& > 2 und sind ¢y, ...,cx_1 € V linear unabhéngig, so ist
auch

B// = {Cl,...,Ck_l;bk,...,bn}

eine Basis von V; insbesondere gilt n > k& — 1.
Induktionsschritt: Seien £ > 2 und c¢q,...,¢; € V linear unabhéngig. Nach geeigneter
Umnumerierung ergibt sich aus der Induktionsvoraussetzung, dafl

B ={c,....ch1;bp,...,bp}
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eine Basis von V ist. Es folgt insbesondere n > k — 1. Wére n = k — 1, so wére ¢; von
den Vektoren cy, ..., c,_1 linear abhingig, im Widerspruch zur Voraussetzung; also gilt

n>k—1 <= n>k.
Da nun B” eine Basis von V ist, gilt speziell
Cp = p1C1 + .o+ pp—1Ck—1 + prbr 4+ . pinby,

mit gewissen Skalaren pg,...,u,. Da aber ¢, nicht als Linearkombination der Vekto-
ren ci,...,c,—1 dargestellt werden kann, existiert mindestens ein p; # 0 mit Index
j € {k,...,n}; 0.B.d.A. kann j = k angenommen werden. Mit Hilfe des vorhergehenden
Lemmas kann nun aber b, gegen ¢, ausgetauscht werden, und wir erhalten

B/:{01,~--,Ck;bk+1,---,bn}

als Basis von V. ]

Nachtrag zum Awustauschsatz von Steinitz. Es sei V ein K-Vektorraum mit nicht
notwendigerweise endlicher Basis B. Weiter seien ¢y, ..., ¢, linear unabhéngige Vektoren
von V. Da sich die endlich vielen Vektoren ¢4, ..., ¢, durch endlich viele Basisvektoren aus
B linear kombinieren lassen, ergibt sich aus dem Austauschsatz von Steinitz sofort, dafl
die endlich vielen Vektoren cy,...,c; gegen k Basisvektoren von B ausgetauscht werden
kénnen und damit eine neue Basis B’ von V gewonnen werden kann, welche ¢, ..., ¢
enthilt. Ist insbesondere B unendlich, so ist auch B’ unendlich.

1.6 Dimension

Definition. Es sei V' ein K-Vektorraum und B eine Basis von V. Dann ist die Dimension
dimgV von V definiert durch

#B , falls B endliche

dimg V' = { oo , falls B unendliche

Menge ist.

Bemerkung. Der Dimensionsbegriff hiangt gemafl obiger Definition von der Wahl einer
Basis B in V' ab. Wir werden im folgenden zeigen, dafl der Dimensionsbegriff wohldefiniert,
d.h. unabhéngig von der Wahl einer Basis ist.

Satz. Die Dimension dimgV eines K -Vektorraumes V' ist wohldefiniert, d.h. unabhdingig
von der Wahl einer Basis in V.

Beweis. Es sei zunéchst V' ein K-Vektorraum und B eine unendliche Basis von V. Aus
dem Nachtrag zum Austauschsatz von Steinitz folgt dann, dafl jede andere Basis von V'
ebenfalls unendlich sein mufl (da wir die Vektoren einer angenommen endlichen Basis
C mit endlich vielen Vektoren von B austauschen konnen, womit wir eine neue Basis
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B’ erhalten, welche C als echte Teilmenge enthilt, womit C keine Basis sein kann, im
Widerspruch zur Annahme). Damit ist dimgV = oo wohldefiniert.

Es sei nun V ein K-Vektorraum mit endlicher Basis B, C sei eine weitere endliche Basis
von V. Damit setzen wir

n:=#B, r:=+#C.

Nach dem Austauschsatz von Steinitz, angewandt auf die Basis B und die linear un-
abhéngige Menge C, folgt die Ungleichung

r<nmn.

Ebenso ergibt sich aus dem Austauschsatz, angewandt auf die Basis C und die linear
unabhéngige Menge B,

n<r,
also die Gleichheit
#B = #C .
Somit ist dimgV auch in diesem Fall wohldefiniert. O

Beispiel. Sei V = R". Dann bilden die Vektoren

1 0
0 :
€1 = . yeees€n 1= O
0 1

eine Basis von V. Somit gilt dimgV = n.

Lemma. Es set V ein K-Vektorraum und dimgV = n.

(i) Ist B eine linear unabhingige Menge von Vektoren aus V', so besteht die Aquivalenz:
B ist Basis von V <= #B =n.

(ii) Ist U C V ein Unterraum, so gilt dimgU < n; weiter besteht die Aquz’valenz:
dimgU =n <= U=V.

Bewezs.

(i) (=) : Da dimgV = n vorausgesetzt ist, gilt fiir jede Basis von V| insbesondere fiir
B, die Gleichheit #B = n.
(<) : Es sei C eine beliebige Basis von V; es gilt nach Voraussetzung #C = n. Nach
dem Austauschsatz konnen nun die n Vektoren von C gegen die n Vektoren von B
ausgetauscht werden, ohne die Basiseigenschaft zu verletzen, d.h. B ist eine Basis
von V.



1.6. DIMENSION 19

(ii)) Wir setzen k := dimgU und nehmen k£ > n an. Dann existieren insbesondere k
linear unabhéngige Vektoren cy,...,¢, € U C V. Es folgt dimgV > k > n, ein
Widerspruch.

(=) : Ist k = dimgU = n, so bilden die n Basisvektoren {cy,...,¢,} von U nach
dem Austauschsatz auch eine Basis von V', d.h. U = {(¢y,...,¢,) = V.
(<) : Gilt U=V, soist dimgU = dimgV. O

Satz (Dimensionssatz). Es seien V ein K-Vektorraum und S,T C V lineare Un-
terraume. Dann gilt die Dimensionsformel

Beweis. Gilt dimgS = oo oder dimgT = oo, so gilt die behauptete Gleichheit trivialer-
weise. Wir nehmen deshalb dimgS < oo und dimg7T” < oo an. Dann setzen wir R := SNT
und wéhlen weiter die Bezeichnungen:

S=Basis von S, dimgS = #S = s,
T=Basis von T, dimgT = #7T = 1t,
R=Basis von R, dimgxR = #R =r.

Es sei R = {b1,...,b.}. Es ist R sowohl eine linear unabhéngige Menge von Vektoren in
S als auch in T. Nach dem Austauschsatz kénnen wir S bzw. 7 in der folgenden Form
wiéhlen:

S = {b,...,b;¢41,. ., 05},
T = {bl,...,br;d7‘+1,...,dt}.

Wir beweisen, dafl die Menge

{bla--->br;cr+la---7cs;dr+la'"adt}

eine Basis von S + T bildet.
Erzeugtheit: Trivialerweise besteht die Inklusion

(b1, bpsCrgny ey Cs gy, oo dy) CS+T.

Ist nun umgekehrt z € S + T, so existieren zundchst y € S, z € T'mit x = y + 2. Fiir y
bzw. z bestehen dann die Darstellungen

y = Zajbj+ Z Vi€
j=1

Jj=r+1

r t
2= > Bibi+ > bid;,
j=1

j=r+1
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also zusammengenommen

xzy‘i‘Z—Z(% + 3;)b; + Z Vi + Z 05d;
j=1 j=r+1 j=r+1
Somit gilt
S <b17"'7b7";cr+17'"7Cs;dr+17"-7dt>a
also

S+T =1, by Crpny ooy Csi s ooy dy).

Lineare Unabhéngigkeit: Mit zun&chst unbestimmten Skalaren [3i,..., 0. Yra1, .-+, 7s;
Ors1,---,0; werde angesetzt

Zﬁjb + Z V¢ + Z 0;d; =0
j=r+1 Jj=r+1
oder dquivalent dazu
t
Zﬁ]b + Z e =— 3 &d; = .
Jj=r+1 j=r+1

Aufgrund der Darstellung linker Hand von x folgt « € S; aufgrund der Darstellung rechter
Hand von x ergibt sich € T'. Somit gilt x € R = S NT und es existieren daher Skalare
Aty ..o Ar € K mit der Eigenschaft

—zt:(sjd ZAb <=>Z)\b+25d:0
j=r+1 j=r+1

Aufgrund der linearen Unabhéngigkeit der Menge 7 = {by,...,b,;d,41,...,d;} folgt

M=...=A=011=...=06,=0.
Somit folgt x = 0, also auch

Zﬁjb + Z vic; = 0.
j=r+1

Aufgrund der linearen Unabhéngigkeit der Menge & = {by,...,b,;Cq1, ..., cs} folgt

bi=...=6=%n=...=7%=0.
Damit ist der Basisnachweis abgeschlossen. Wir finden

dimg(S+T)=r+(s—r)+({t—r)=s+t—r =dimgS + dimg7T — dimgR,
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d.h. wie behauptet

Beispiele.
(i) V = R3, S sei eine Ebene durch {0} und T eine Gerade durch {0}, wobei T' € S.
Es gilt also SNT = {0} und somit
dimg(S +7T) = dimg S + dimg7T — dimg(SNT)=2+1-0 =3,
also S+ T = R3.
(ii) Voraussetzungen wie oben, aber jetzt 7' C S. Also ist SNT = T es folgt
dimg(S +7T) = dimg S + dimg7 — dimg(SNT)=2+1-1=2,

und daher S+7 = S.

1.7 Koordinaten

Es seien V' ein n-dimensionaler K-Vektorraum und B = {by,...,b,} eine geordnete Basis
von V.

Definition. Die Koordinaten eines Vektors x € V (bzgl. B) sind gegeben durch das

b
n-Tupel | : | € K", bestimmt durch die Gleichung x = > 7 3;b;.

Bn

Bemerkung. Die Koordinaten von x € V (bzgl. einer festen Basis B) sind eindeutig
bestimmt, denn wéren
B T

Bn Tn

e K"
Koordinaten von z, so hétte man
D b= b= > (B — )b =0,
j=1 j=1 j=1
also

ﬁj_7j20<:>ﬁj:7j (]:1,,7’L)

aufgrund der linearen Unabhéngigkeit von B.
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Beispiele.
0
(i) V =R3 ( 0 (Standardbasis).
1
4 4
Der Vektor x = [ 3 | besitzt somit die Koordinaten | 3 | bzgl. B, da ja gilt
7 7
1 0 0
=41 0 | +31 1 | +7] O
0 0 1
1 0 0
(i) V=R? B= 1], 1,1 (dies ist eine Basis).
0 0 1
4 4
Der Vektor x = | 3 | besitzt somit die Koordinaten | —8 | bzgl. B, da ja gilt
7 7
0 0
= -8 1 | +7| 1
7 O 0 1
Bemerkung. Seien V ein n-dimensionaler K-Vektorraum und B = {by,...,b,} eine
geordnete Basis von V. Die wohldefinierte Zuordnung
ﬁl n
Vozx — | e KT (a::Zﬁjbj)
B =

definiert eine Abbildung f:V — K™.

Ubungsaufgabe. Man zeige, dafi die Abbildung f injektiv und surjektiv, d.h. bijektiv,
ist.



Kapitel 2

Lineare Abbildungen

2.1 Definitionen

Im folgenden seien K ein Korper und V', W Vektorraume iiber K.

Definition. Eine Abbildung f : V — W, gegeben durch die Zuordnung z +— f(z) (x €
V), heifit lineare Abbildung, falls gilt:

(1) flzt+y) =fl2)+fy) (@yeV),
(2) f(Az)=Af(z) Ae K,z eV).

Bemerkung. Aus der vorhergehenden Definition folgert man sofort, daf§ die Linearitét
einer Abbildung f : V — W &quivalent ist zu

(3) fOz+py) = Af(x) +uf(y) \peK;z,yeV),

oder allgemeiner zu

(4) f (Z)\].f]) :Z)\]f(l'j) ()\1;---7>\n EK;%l,...,SL’n € V)

Beispiele.
(i) V' sei n-dimensional und B = {by,...,b,} sei eine geordnete Basis von V. Die
b
Koordinatenabbildung f : V — K", gegeben durch die Zuordnung = — :
Bn

mit x = ) §;b;, ist eine lineare Abbildung, denn wir haben fiir z,y € V,
j=1

=Y Bibi,y=> b,
P j=1

23
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und \ € K:

vy = (B +1)by, A=Y (A3)b;,
j=1 j=1
also
Bi+m I3} gt
flx+y) = : = |+ | =@+ fy),
Bn + Tn Bn Tn
ABy B
fax) = o =AL = A,
AB,, B

(i) Seien V =R* W = R? und f: R> — R? definiert durch
f (( & )) - < SIECS )
13 ' 26 +3& )

Esist f eine lineare Abbildung, denn wir haben fiir < §1 ) ( )G R?und A\ € R:
2

f < > < )):f(<§1+771)):(W(§1+771)+6(§2+772)>
S+ 12 2(& +m) + 3(&2 +m)
(ﬁ§1+7r771+e§2+6772):<7r§1+e§2>+<7ﬂ71+e7}2)
2€1+2771+3§2+3772 2§1+3€2 27’]1+3772
T
((8)+ ()
(&) = (G2 )-(Reag) (1)
Ao 2XE1 + 3X&s 2&1 4 3&
_ &1
()

Geometrische Deutung: Die Gerade durch {0} mit der Richtung ( ? ) wird abge-
2

bildet auf die Gerade durch {0} mit der Richtung ( ;T? i ;? )
1 2

i

iii) Die identische ildung f : V — V, gegeben durch die Zuordnung z — =z
iii) Die identische Abbild V V ben durch die Zuord
(x € V), ist linear. Sie wird Identitdt genannt und mit id bezeichnet.

(iv) Die Abbildung f : V. — W, gegeben durch die Zuordnung z +— Oy (xz € V,
Ow =Nullvektor von W), ist linear. Sie wird Nullabbildung genannt und mit 0 be-

zeichnet.
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Lemma. Es seien f:V — W eine lineare Abbildung, Oy der Nullvektor von V und Oy,
der Nullvektor von W. Dann gilt:

i) f(Ov) = Ow.

Beweis.
(i) Mit der Regel (2) der Definition einer linearen Abbildung haben wir

f(OV):f(o'ov)(i)o'f(ov)zow-

(ii) Wiederum mit Hilfe von (2) erhalten wir

f(=2) = f((~=1)2) 2 (1) f(2) = (). 0

Definition. Es sei f : V — W eine lineare Abbildung. Ist f injektiv bzw. surjektiv, so
sprechen wir von einer injektiven bzw. surjektiven, linearen Abbildung. Ist f bijektiv, so
sprechen wir von einem Isomorphismus.

Lemma. FEs seien V' ein n-dimensionaler K - Vektorraum mit einer Basis B = {by,...,b,},
W ein beliebiger K -Vektorraum und {wy, ..., w,} n beliebige Vektoren in W. Dann exis-
tiert genau eine lineare Abbildung f .V — W mit der Eigenschaft

fbj)) =w; (j=1,...,n).

Beweis. Wir haben die Eindeutigkeit und die Existenz von f zu zeigen.
Eindeutigkeit: Ist f : V' — W eine lineare Abbildung mit der Eigenschaft f(b;) =
w; (j =1,...,n), so haben wir zu zeigen, daf§ damit die Zuordnung = — f(x) eindeutig
bestimmt ist. Ist ndmlich
xr = Z >\jbj
j=1

(mit eindeutig bestimmten Skalaren Ay, ..., \,), so folgt in der Tat

flx)=Ff (Z )‘jbj> = Z)\jf(bj) = Z)\jwj,

also ist f(x) eindeutig bestimmt.
Existenz: Wir definieren eine Abbidung f : V — W durch die Zuordnung

r = Z/\jbj — f(x) = Z/\jwj.
P =1
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Offensichtlich erfiillt diese Abbildung die Eigenschaft f(b;) = w; (j = 1,...,n). Es bleibt
die Linearitdt von f nachzuweisen. Dazu seien x = Z;'L=1 Ajbj, y = Z?Zl p;b; € Vo und
A\ € K wegen

n

Az 4y =Y (AN + )by

j=1
ergibt sich dann

n

FOT 4+ py) =D O\ + pugwy = A Njwy + p Y pw; = M () + uf (y),
p =1

j=1
also die Linearitéit von f. U
Definition. Es seien V', W K-Vektorrdume und f : V — W eine lineare Abbildung.
(i) Die Menge
ker(f) :={ve V| f(v) =0}

heifit der Kern der linearen Abbildung f; anstelle von ker(f) wird auch Kern(f)
geschrieben.

(ii) Die Menge
im(f) =fV)={weW|FveV:w= f(v)}

heifit das Bild der linearen Abbildung f; anstelle von im(f) wird auch Bild(f) ge-
schrieben.

Lemma. Es seien V., W K-Vektorrdume und f : V — W eine lineare Abbildung. Dann
qgilt:

(i) Esist ker(f) CV ein Unterraum von V.

(i) Esistim(f) C W ein Unterraum von W.

Bewezs.

1 s selen r,y € Ker(j), d.n. T) = y) = U, un NVVANS . Dann haben wir

i) Es sei ker(f), d.h. f f 0, und A K. D hab i
Az + puy € ker(f) zu zeigen. Dies ergibt sich aber sofort aufgrund der Linearitit von
f, namlich

fAx + py) = Af(z) + pf(y) =0,
also
Az + py € ker(f).
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(ii) Es seien 2’,y" € im(f), d.h. es existieren z,y € V mit 2’ = f(z),y = f(y), und
A, i € K. Dann haben wir zu zeigen: Az’ + py’ € im(f). Dazu betrachten wir den
Vektor Az + py € V; fiir dessen Bild unter der linearen Abbildung f berechnen wir

FQw + py) = Mf(x) + pf (y) = A2’ + py/,
d.h. Az + py ist ein Urbild von Az’ + pg/. Somit gilt

A+ py' € im(f).
0

Definition. Es seien V, W K-Vektorrdume und f : V — W eine lineare Abbildung.
Der Rang der linearen Abbildung f ist gegeben durch

rg(f) = dimg (im(f)).

Proposition. Es seien V., W K-Vektorraume, W endlich dimensional und f:V — W
eine lineare Abbildung. Dann bestehen die Aussagen:

(i) f surjektiv <= rg(f) = dimgW.

(i) f injektiv <= dimg(ker(f)) = 0.

Bewezs.

(i) (=) : Die Abbildung f sei surjektiv, also gilt im(f) = f(V) = W und somit
rg(f) = dimg (im(f)) = dimgW.
(<) : Es ist im(f) = f(V) € W ein Unterraum. Aufgrund der Gleichheit
dimg(im(f)) = rg(f) = dimgW folgt nun im(f) = f(V) = W, also ist f sur-
jektiv.

(ii) (=) : Da f injektiv ist, gilt ker(f) = {v € V| f(v) = 0} = {0}, also dimg (ker(f)) =
0.
(<) : Ist dimg(ker(f)) = 0, so gilt ker(f) = {0}, d.h. {v € V| f(v) = 0} = {0}.

Somit besteht fiir beliebige x,y € V die Aquivalenz

f@)=fly) e fe—y=0r-—y=0c2=y.

Also ist finjektiv. O

Satz. Es seien V., W endlich dimensionale K -Vektorraume und f :V — W eine lineare
Abbildung. Dann gilt die Formel

dimg (ker(f)) 4+ rg(f) = dimg V.
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Beweis. Wir setzen dimg (ker(f)) = r und dimgV' = n; da ker(f) C V ein Unterraum ist,
gilt r < n.Esseinun B’ = {by, ..., b} eine Basis von ker(f). Mit Hilfe des Austauschsatzes
von Steinitz kann B’ zu einer Basis

B = {bla'-wbr;br-‘rl)"'abn}
von V ergianzt werden. Wir behaupten jetzt, daf§ die Menge

F={f(bs),--., f(ba)}

eine Basis von im(f) = f(V') bildet.
Erzeugtheit: Offensichtlich gilt die Inklusion (f(by+1), ..., f(bn)) € im(f). Sei andererseits
' € im(f), d.h. es existiert x € V mit der Elgenschaft ¥ = f(z). Mlt der Darstellung

xr = Zﬁjbj
j=1
erhalten wir
x = flz)=f <Z ﬁjbj) = Zﬁjf(@) = Z B;f(b5)
j=1 Jj=1 Jj=r+1

Somit haben wir im(f) C (f(bys1), .., f(ba)), also im(f) = (F(bysr)s .., F(ba))-

Lineare Unabhéngigkeit: Mit unbestimmten Skalaren \,..1,..., A, setzen wir an:

Arst f(brst) + oo 4 A f(bn) =0

also . .
f ( > /\jbj> = D Nfby) =
Jj=r+1 j=r+1

Somit folgt

Zn: )\jbj € ker(f)

j=r+1
also existieren eindeutig bestimmte Skalare pq, ..., u, € K mit der Eigenschaft
Z Ajb; = Zu]b = by + . A by — Asibyr — . — Apbp = 0.

j=r+1
Da B = {by,...,b,} eine Basis von V ist, folgt sofort
pr=...= i, =0, \pp1=...= X, =0,

also sind die Vektoren f(b,y1),..., f(b,) linear unabhéngig, und somit ist F eine Basis
von im(f). Es folgt schlieBlich

dimg (ker(f)) +rg(f) =7+ (n—7r) =n = dimg V. O
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Beispiel. Es seien V = R3 W = R3 und f : R® — R? eine lineare Abbildung, gegeben
durch die Vorschrift

&1 §+86&+8
f S = & +& -6
&3 &3

Das Bild im(f) von f wird erzeugt durch die Bilder f(e;), f(es), f(es) der drei Standard-
basisvektoren e;, €5, e3 von R?; damit gilt also

1 1 1
im(f):< 1], =1 >
0 0 1

dimg (im(f)) = 2.

Nach dem vorhergehenden Satz ergibt sich daraus

und wir erhalten

dimg (ker(f)) = 1.

Insbesondere stellen wir fest, dafl der Losungsraum des linearen homogenen Gleichungs-
systems

S +&+8 =0
S+&—&
& = 0

I
o

1-dimensional ist.

Corollar. Es seien V., W endlich dimensionale K - Vektorrdume. Dann besteht die Aqui-
valenz:
Jf:V — W Isomorphismus <= dimgV = dimgW.

Beweis. (=>): Es sei f : V — W ein Isomorphismus. Damit folgt
dimg (ker(f)) =0, dimg (im(f)) = rg(f) = dimgW.
Aus dem vorhergehenden Satz ergibt sich dann
dimg W = dimg (ker(f)) + rg(f) = dimg V.

(«<=): Es werde jetzt umgekehrt dimgV' = dimgW = n vorausgesetzt. Es seien dann B =
{b1,...,b,} eine Basis von V und C = {¢y,...,¢,} eine Basis von W. Nach dem Lemma
tiber die Konstruktion linearer Abbildungen existiert (genau) eine lineare Abbildung f :
V — W mit der Eigenschaft
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Da f die Basis B von V auf die Basis C von W abbildet, ist f surjektiv, d.h. es ist
rg(f) = dimg (im(f)) = dimgW = n.
Aus dem vorhergehenden Satz folgt dann
dimg (ker(f)) +rg(f) = dimg (ker(f)) +n = dimg V' = n,
also
dimg (ker(f)) = 0.

Somit ist f auch injektiv, also ein Isomorphismus. O

Bemerkung. Das Corollar ist eine Verallgemeinerung der bereits bekannten Tatsache,

daf ein n-dimensionaler K-Vektorraum vermoge der Koordinatenabbildung isomorph zum
K™ ist.

2.2 Operationen mit linearen Abbildungen
Definition. Fiir K-Vektorrdume V', W definieren wir:

L(V,W) = {f|f:V — W, linear },
L(V) = LV, V).

Proposition. Mit den vorhergehenden Bezeichnungen gilt: L(V, W) ist ein K - Vektorraum.

Beweis. Wir definieren zuerst eine Addition und Skalarmultiplikation fiir die Elemente
von L(V,W).

Addition: Sind f, g € L(V, W), so ist die Summe f + g definiert als die Abbildung, welche
gegeben ist durch die Vorschrift

(f +9)(@) = f(x) + g(z) (x € V).

Man priift nach (Ubungsaufgabe), daf diese Abbildung linear ist, also in der Tat f 4 g €
L(V, W) gilt.

Skalarmultiplikation: Sind A € K und f € L(V, W), so ist die Multiplikation von f mit
dem Skalar A\ definiert als die Abbildung, welche gegeben ist durch die Vorschrift

(Af)(@) == Af(z) (z € V).

Wiederum priift man nach (Ubungsaufgabe), daB diese Abbildung linear ist, also in der
Tat Af € L(V, W) gilt.

Die Nullabbildung 0 : V' — W spielt die Rolle des neutralen Elements von L(V, W) bzgl.
der Addition. Ist weiter f € L(V, W), so ist die additiv-inverse Abbildung — f von f gege-
ben durch (—f)(xz) = —f(z) (z € V). Da man schliefllich alle iibrigen Vektorraumaxiome
fiir L(V, W) leicht nachpriift (Ubungsaufgabe), folgt die Behauptung. O
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Lemma. Es seien Vi, Vs, V3 K-Vektorrdume und
LV, V) x L(Va, V3) = {(f, 9)If € L(V1,V2), g € L(V2, V3)}.
Dann besteht die Abbildung
L(V1,Va) x L(Va, Vs) — L(V4, V3),
gegeben durch die Zuordnung (Komposition von Abbildungen)

(f,9) —gof.

Beweis. Es ist einfach zu zeigen, dal mit f : Vi — V5 linear und g : Vo, — V3 linear
auch die komponierte Abbildung g o f : Vi — V3 linear ist. Dazu seien z,y € V; und
A, 1 € K; wir erhalten:

(go Az +py) = g(f(Az + py))
= g\ f(z)+pnf(y))
= M(f(2)) +pg(f(y))
= Mgo f)(@)+ulgo f)y)

Definition. Fiir einen K-Vektorraum V setzen wir

GL(V) :={f € L(V)| f Isomorphismus }.

Proposition. GL(V') ist eine Gruppe bzgl. der Komposition von Abbildungen, die soge-
nannte lineare Gruppe von V.

Beweis. Sind f,g € GL(V), so gilt nach dem vorhergehenden Lemma g o f € L(V); da
mit f, g auch g o f bijektiv ist, folgt g o f € GL(V'). Damit liefert die Komposition eine
assoziative Struktur auf GL(V).

Die identische Abbildung id ist in GL(V') und spielt die Rolle des neutralen Elements
von GL(V') bzgl. der Komposition. Ist schlieBlich f € GL(V), so besitzt f aufgrund der
Bijektivitiit eine Umkehrabbildung f~!; fiir diese gilt f~'o f = fo f~! =id.

Wir zeigen, dal f~! auch linear ist. Dazu seien 2/, € V und A\, u € K; dann existieren
eindeutig bestimmte x,y € V mit der Eigenschaft

7' = f(z)
y = f(y)
Damit ergibt sich
O + ) = @) +uf@) = FH Qe+ py) = (o ) + py)
id(Az + py) = e+ py = AfH (@) + uf @),
also gilt f~1 € GL(V). O
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2.3 Matrizen linearer Abbildungen

Es seien V, W endlich dimensionale K-Vektorrdume, B = {b;,...,b,} eine geordnete
Basis von V' (d.h. dimgV = n) und C = {e¢y,..., ¢} eine geordnete Basis von W (d.h.
dimgW =m). Ist f: V — W eine lineare Abbildung, so werden durch diese folgender-
maflen eindeutig bestimmte Skalare oy, ; (k=1,...,m;j =1,...,n) definiert:

f(b;) = Zaky‘jck (j=1,...,n).
k=1

Wir ordnen diese Skalare in einem rechteckigen Schema an, d.h. wir setzen
Q11 0 O1p
A= : : = (@) 1gkem.
A1 0 Opn
Definition. A heifit die der linearen Abbildung f: V. — W zugeordnete m X n-Matrix
bzgl. der Basen B, C. Die Skalare
(ks yapn) (K=1,...,m)

bilden die Zeilen (Zeilenvektoren) von A. Die Skalare

Qg

Oy 5
bilden die Spalten (Spaltenvektoren) von A.
Lemma. FEs seien V, W endlich dimensionale K-Vektorrdume, B = {by,...,b,} eine
geordnete Basis von V', C = {c1,...,cn} eine geordnete Basis von W und f -V — W
eine lineare Abbildung mit zugehdoriger m x n-Matriz A = (o, ;) bzgl. B, C (d.h. f(b;) =

D ket Ok jCh)-

b
Besitzt x € V' bzgl. B die Koordinaten © |, so hat f(x) € W bzgl. C die Koordinaten
DB
> i1 01,0
> i1 O, i3
71
Beweis. Es seien : die Koordinaten von f(z) bzgl. C, d.h. es gilt
Tm

f(x) = Z VkCh-
k=1
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Andererseits berechnen wir
flx)=Ff <Z ﬁjbj) = Zﬁjf(bj) = Zﬁj Z%,jck = Z ( ak,jﬁj) Ck,
j=1 j=1 j=1 k=1 k=1 \j=1

also

Vi = Zak,jﬁj (k=1,...,m).
J=1 L]

Definition. Die Maximalzahl linear unabhéngiger Spaltenvektoren einer Matrix A heif3t
der Spaltenrang von A. Wir bezeichnen diesen mit rgg(A).

Die Maximalzahl linear unabhéngiger Zeilenvektoren einer Matrix A heifit der Zeilenrang
von A. Wir bezeichnen diesen mit rg,(A).

Satz 1. Es seien V., W endlich dimensionale K-Vektorriume, B = {by,...,b,} eine
geordnete Basis von V', C = {cy,...,cn} eine geordnete Basis von W und f 1V — W
eine lineare Abbildung mit zugehoriger m x n-Matriz A = (o, ;) bzgl. B, C (d.h. f(b;) =
Y ey g ik ). Dann gilt die Gleichheit

rg(f) = rgs(A).

Beweis. Die Gleichungen

Fb)) =Y onjer (G=1,...,n)
k=1

besagen, daf3 die Spaltenvektoren

Qaij

Qm,j

die Koordinaten von f(b;) bzgl. C sind. Damit induziert die Koordinatenabbildung W =,
K™ durch Einschrankung auf das Bild im(f) von f eine lineare, injektive Abbildung

im<f>=<f<b1>,...,f<bn>>—>< N U >

O5m,l am,n

Da diese Abbildung konstruktionsgeméfl auch surjektiv ist, ergibt sich also der Isomor-

phismus
Q71 a1 n

1 Omon
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Somit ergibt sich

rg(f) = dimg (im(f)) :dimK< 31 ey }7 > =rgg(A).

Om,1 Omon

Beispiel. Wir gehen aus von der 3 x 4-Matrix

17
A=1 3 8
4 1

1 7 2
31,1 8 |, o
4 1 9

linear unabhéingig sind. Fiir den vierten Spaltenvektor erkennt man andererseits

6 1 7 2
6 =13 |+1-18]—-1-15
—4 4 1 9
Somit ergibt sich
rgs(A) = 3.

Bestimmung von rg,(A): Wir iiberpriifen die drei Zeilenvektoren auf lineare Unabhéngig-
keit. Dazu setzen wir mit zunéchst unbestimmten Skalaren A, u, v an:

A(1,7,2,6) + 11(3,8,5,6) + v(4,1,9, —4) = (0,0,0,0).

Wir erhalten das Gleichungssystem

A+3p+4v = 0 (I)
IAN+8u+ v = 0 (I)
O\ +5u+ 9y = 0 (II)
6A+6u—4v = 0 (IV).
Gleichung (I) liefert
A= —3u —4v;

eingesetzt in (II), (III) folgt

7(=3u—4v)+8u+ v =0 PN 13u+27v=10,
2(=3pu —4v)+5u+9v =0 p— v=0.
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Somit ergibt sich die Losung
p=v=0 und A =0,

also

Elementare Umformungen. Wir gehen aus von der m x n-Matrix

Qi1 o Qpp
A = (O ;) 1<k<m =
( ’w) =k
Om1  Opmn
Damit haben wir die Spaltenvektoren
1,5
aj = (] = 17 7n)
am7.7
und die Zeilenvektoren
dk = (O./kl,...,(l/k’n) (k? = 1,...,m).

Die drei elementaren Spaltenumformungen von A lauten wie folgt:

(S1) Vertauschen zweier verschiedener Spalten a;,a; (7,7 =1,...,n;j # j').
(S2) Multiplikation einer Spalte a; (j = 1,...,n) mit einem Skalar A # 0.
(S3) Addition einer Spalte a; zu einer anderen Spalte aj (5,7 = 1,...,n;j # j').

Die drei elementaren Zeilenumformungen von A lauten wie folgt:

(Z1) Vertauschen zweier verschiedener Zeilen ay, ap (k, k' = 1,...,m;k # k).
(Z2) Multiplikation einer Zeile ay (k = 1,...,m) mit einem Skalar A\ # 0.
(Z3) Addition einer Zeile a;, zu einer anderen Zeile a (k, k' =1,... ,m;k £ k).

Proposition. Es bezeichne A = (o j)1<k<m eine m x n-Matriz. Dann dndern sich der
1<j<n

Spaltenrang 1gs(A) und der Zeilenrang rg,(A) von A bei elementaren Umformungen nichi.

Beweis.

(i) Die Invarianz des Spaltenranges rgg(A) bei elementaren Umformungen:
Wir beginnen mit den elementaren Spaltenumformungen. Definitionsgeméf gilt

rgg(A) = dimg(ay, ..., a,).
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Aufgrund der drei Gleichungen

A1y Qjry ey Gy Gyy)
Jd =1, s # 7).
A1,y NG, -, Q)
j=1,...,n;XA#0),

peey Gy Qg QG A

@y, ..., ..., G5, ... ,0,) =

Q
i

g,d =1,..n5 #3)

—~
S
—
S
<
<
S
~
I
A~ o~ o~ o~~~

ergibt sich sofort die Invarianz des Spaltenranges rgg(A) bei den elementaren Um-
formungen (S1), (S2), (S3).

Wir kommen zu den elementaren Zeilenumformungen. Die Koordinaten der Spalten-
vektoren ay, ..., a, bzgl. der Standardbasis B = {ej,...,e,} des K™ sind gegeben
durch

11 A1n
O 1 Ao
Y *

O 1 Q! n
am,l Oém,n

Durch Vertauschen der beiden Standardbasisvektoren ey, ep (k, k' = 1,...,m;k #
k') erhalten wir eine neue Basis B'; bzgl. B’ haben die Spaltenvektoren ay, ..., a,
die neuen Koordinaten

a1 a1n
g 1 Qs n
r r_
ay = ) y Ay =
Q1 07°%%
A1 Amon

Dieser Prozef entspricht ersichtlich der elementaren Umformung (Z1); damit folgt
1gg(A) = dimg(ay, ..., a,) = dimg(ay, ..., a,),
d.h. der Spaltenrang rgg(A) bleibt invariant bei der elementaren Umformung (Z1).

Ersetzen wir den k-ten Standardbasisvektor e, durch /\_lek( =1,....,m; X #0),
so erhalten wir ebenfalls eine neue Basis B'; bzgl. B’ haben die Spaltenvektoren
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ai,...,a, die neuen Koordinaten
Q11 aqp
ai =\ a =1
1 — k,1 ) y U — k,n
Am 1 Um,n

Dieser Prozef entspricht ersichtlich der elementaren Umformung (Z2); damit folgt

rgg(A) = dimg(ay, ..., a,) = dimg(ay, ..., a,),

d.h. der Spaltenrang rgg(A) bleibt invariant bei der elementaren Umformung (Z2).
Ersetzen wir schlieBlich den k-ten Standardbasisvektor e, durch ey — ey (k, k' =
1,...,m;k # k'), so erhalten wir ebenfalls eine neue Basis B'; bzgl. B’ haben die

Spaltenvektoren aq, ..., a, die neuen Koordinaten
01171 aqp
Q.1 Ok on
I I
al - . ) 7an - .
Qpr 1+ O 1 At p + Qg
1 AOmon

Dieser Prozef entspricht ersichtlich der elementaren Umformung (Z3); damit folgt

rgg(A) = dimg(ay, ..., a,) = dimg(ay, ..., a),

d.h. der Spaltenrang rgg(A) bleibt invariant bei der elementaren Umformung (Z3).

Die Invarianz des Zeilenranges rg,(A) bei elementaren Umformungen:

Wir beginnen hier mit den elementaren Zeilenumformungen. Analog zu (i) erkennt
man leicht, dafl der Zeilenrang rg,(A) bei den elementaren Umformungen (Z1), (22),
(Z3) invariant bleibt. Danach betrachten wir die elementaren Spaltenumformungen.
Analog zu (i) erkennt man auch hier, dafl der Zeilenrang rg,(A) bei den elementaren
Umformungen (S1), (S2), (S3) invariant bleibt. O

Satz 2. FEs seien V., W endlich dimensionale K-Vektorrdume, B = {by,...,b,} eine
geordnete Basis von V', C = {c1,...,cn} eine geordnete Basis von W und f 1V — W
eine lineare Abbildung mit zugehoriger m x n-Matriz A = (ay ;) bzgl. B,C (d.h. f(b;) =
Yoy g jcx ). Dann gilt die Gleichheit

rg(f) =1gg(A) = rg4(A).
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Beispiel. Bevor wir zum Beweis von Satz 2 kommen, zeigen wir anhand eines Beispiels,
wie die elementaren Umformungen es erleichtern, den Spalten- und den Zeilenrang einer
Matrix zu berechnen: Mit Hilfe der elementaren Spaltenumformungen (S1), (S2), (S3) und
der elementaren Zeilenumformungen (Z1), (Z2), (Z3) a8t sich die Matrix

O~ W O
(O ol B NO R
Y = W O
N W = N
W N — oo

in die Form

A=

o O O+
O O = O
O = O O
_ o O O
o O OO

bringen. Damit erhélt man sofort
rgg(A) = 1gg(A") =4, 18,(A) =rg(A) =4

Beweis. Die erstere Gleichheit
rg(f) =rgg(A)

wurde bereits in Satz 1 bewiesen. Es bleibt also noch die zweite Gleichheit

rgs(A) = rgz(A)

zu beweisen. Wie im vorhergehenden Beispiel 148t sich auch im allgemeinen Fall die Matrix
A = (o, ;) 1<r<m mit Hilfe der elementaren Umformungen (Z1), (Z22), (Z3) und (S1) wie

1<j<n
folgt umformen:

/ / / /
I ofy o3 ay, 0,4 Q1 n
/ / / /
0 1 Qg3 Qg (g Qs
0 1
A = )
/ / I
0 O 0 I o,y o,
O 0
O 0

hierbei ist der Index r eine gewisse natiirliche Zahl mit der Eigenschaft 1 < r < min(m,n).
Unter Verwendung der elementaren Spaltenumformungen (52), (S3) kann nun die Matrix
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A’ weiter umgeformt werden zu

1 00 - 0
. | o 10 0
A=l 0
0 oo 0

Mit Hilfe der vorhergehenden Proposition folgt somit
rgg(A4) = rgg(A') = rgg(A") = r =1g(A") = 184(A) =18,(4). O

Definition. Der Rang rg(A) einer Matriz A= (o, j)1<k<m wird definiert durch

1<j<n

rg(A) ==1g5(A) =18,(A).

2.4 Operationen mit Matrizen
Definition. Fiir natiirliche Zahlen m,n definieren wir:

Mmﬂ(K) = {A| A= (akvj)11§<1;§:r;, A € K},
M, (K) = M,.(K).

Proposition. Mit den vorhergehenden Bezeichnungen gilt: M,, ,(K) ist ein K - Vektorraum
der Dimension m - n.

Beweis. Wir definieren zuerst eine Addition und Skalarmultiplikation fiir die Elemente

von M,, ,,(K).

Addition: Sind A = (Oék’j)l%kém, B = (Bk,j)1zk<m € My, n(K), so ist die Summe A + B
1<j<n

1<j<n

definiert durch die Matrix

At B = (g + Org)igisns
offensichtlich gilt A+ B € M, ,(K).
Skalarmultiplikation: Sind A € K und A = (o) 1<k<m € My, (K, so ist die Multiplika-

1<j<n

tion von A mit dem Skalar A definiert durch die Matrix

A = ()\ : ak,j) 1@1;2:,
offensichtlich gilt AA € M,,, ,,(K).
Die Nullmatrix 0 = (0)1<x<m spielt die Rolle des neutralen Elements von M, ,(K) bzgl.

1<j<n
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der Addition. Ist weiter A = (o J)1<k<m € M,,,(K), so ist die additiv-inverse Matrix

—A von A gegeben durch —A = (—ay, ]) 1sksm. Da man alle {ibrigen Vektorraumaxiome
1 n

leicht nachpriift, stellt man M,, ,(K) als K-Vektorraum fest.

SchlieBlich zeigt man leicht, da8 die Matrizen Ej, ; € M,, ,(K) mit einer 1 an der (k, j)-ten
Stelle (1 < k < m,1 < j < n) und sonst lauter Nullen eine Basis von M,, ,,(K) bilden.
Somit folgt

dimg (M, (K)) = m - n. 0

Folgerung. Es seien V., W endlich dimensionale K-Vektorrdume, B = {b1,...,b,} eine
geordnete Basis von V und C = {cy,...,cn} eine geordnete Basis von W. Dann induziert
die Abbildung

o : L(V,IWW) — M,,n(K),

gegeben durch die Zuordnung
fr—A= (Oék,j)lékém (Matrix von f bzgl. B, C),
1<j<n
einen Isomorphismus von K -Vektorrdumen

L(V, W) = M, .(K).

Beweis. Linearitét von ¢: Seien f,g € L(V, W) und A, u € K. Weiter seien

o(f) = A= (ar)rsren € Myn(K) (A f(b; Zamck

Da nun
(Af + 1g)(b;) = Af(b;) + pg(b; —)\Zakjck+MZBkyck—Z)\ak,j—{'“ﬁk,j)ck
k=1

gilt, folgt
P+ ng) = (Ao + 1Pj)iskem = AA+ B = Ap(f) + pe(g)-

Injektivitat von ¢: Sei f € L(V, W) mit ¢(f) =0, d.h. f(b;) =0 fiir j = 1,...,n. Damit
folgt f(x) = 0 fiir alle x € V, d.h. f ist die Nullabbildung. Somit ist ¢ injektiv.
Surjektivitidt von ¢: Es sei A = (o ;) 1<k<m € My, (K) eine beliebige Matrix. Durch die
Zuordung o

bjr—>2ak7jck (j=1,...,n)

k=1
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wird nach dem Lemma zur Konstruktion linearer Abbildungen eine (eindeutig bestimmte)
lineare Abbildung f € L(V, W) mit der Eigenschaft

b;) = Zak,jck (j=1,...,n)
k=1

definiert. Fiir diese lineare Abbildung f gilt konstruktionsgemifl ¢(f) = A. Somit ist ¢
auch surjektiv. 0

Matrixmultiplikation. Es seien V7, V5, V3 endlich dimensionale K-Vektorrdume mit den
geordneten Basen B; = {b(l) ...,bg)},Bg = {bf), ce bg)},b’i; = {b§3), ce b@} (resp.).
Nach dem Lemma iiber die Komposition linearer Abbildungen besteht die Abbildung

L(‘/la ‘/2) X L(‘/%‘/é) - L(‘/la ‘/E‘I)a
gegeben durch die Zuordnung
(f,9)—gof.
Sind nun f die Matrix A = (Oék])l<k:<m bzgl. By, By und ¢ die Matrix B = (fix) 1
bzgl. By, Bs zugeordnet, d.h. es bestehen die Formeln

1<isr
1<k<m

FO) = D arb? (G=1,....n),
k=1

g0?) = 3 Bub® (k=1,...,m),
=1

so berechnen wir jetzt die der Komposition g o f bzgl. By, B3 zugeordnete Matrix C' =
(’)/lj) 1<l<7" . Wir haben

also

C= (’Vl]) 1<i<r € Mrn 7 T = Zﬁl EQE ;-

1<j<n

Definition. Das Produkt B - A € M, ,,(K) der Matrix B = (§,x) 1zi<r € M, ,,(K) mit
1<k<m

der Matrix A = (akJ)lgjém € M,,,»n(K) ist definiert durch die Matrix C' = (v;) 1<i<r
1<j<n 1<j<n

wobei

'-Yl]:zgl,kak,j (lzl,...,r;jzl,...,n)
k=1



42 KAPITEL 2. LINEARE ABBILDUNGEN

gilt. Ausgeschrieben hat man also die folgende Situation:

51,1 T ﬁl,m 11 o Qg
B-A =
Br,l T ﬁr,m Ami1 " Opp
(Bricig+ ...+ Bim@mi) - (Braoan + ..o+ BimQmn)
(ﬁr,lal,l +...+ Br,mam,l) e (ﬁr,lal,n + ...+ ﬁr,mam,n)

Man beachte hierbei insbesondere die Reihenfolge!
Beispiele.
4
: 1 4
(i) B = ( 8 7 i

341
, 487
6 5 1
3.4 1
143 37 51 32
B'A_<871 é?:) 58 93 58>'

(ii) Seien A = (ak])1<k<m € M n(K) und z = (§)1<j<n € My 1(K). Dann ist das
<j<n
Produkt A -z € Mm 1(K) gegeben durch

_ W

Qi1 o Qg &1 arén + -+ s
Am1 " Opp gn am,1§1 + -+ O‘m,nﬁn

(iii) Sind A, B € M,,(K), so gilt im allgemeinen A - B # B - A, d.h. die Matrixmultipli-
kation ist im allgemeinen nicht kommutativ.

(iv) Sind A € M,,, ,(K), B € M,,.(K),C € M, 4(K), so besteht die Gleichheit
(A-B)-C=A-(B-C) € My(K),

d.h. die Matrixmultiplikation ist assoziativ (Ubungsaufgabe).

Bemerkung. Die Matrixmultiplikation 148t sich auch deuten als Abbildung
My (K) X My, 0 (K) — M, (K),

gegeben durch die Zuordnung
(B,A)— B - A.
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Berticksichtigen wir (mit den oben eingefiihrten Bezeichnungen) die Isomorphismen

L(Vi, Vo) = Mpn(K),
L(V2,V3) = M, n(K),
L(Vi,V3) = M, (K),

so erhalten wir das folgende Diagramm

L(V2, V3) x L(V1,V2)  — L(V4,V3)
~| =
My (K) X My n(K) — M, ,(K)

Unter dem Isomorphismus linker Hand entspricht dem Abbildungspaar (g, f) das Matrix-
paar (B, A); unter dem Isomorphismus rechter Hand entspricht die Komposition g o f
dem Matrixprodukt B - A.

Von besonderem Interesse ist der Fall V =V, =V, = V5 (d.h. n = m = r). Dann besteht
das folgende Diagramm

LV)xL(V) — L(V)
~| 1= .
M, (K) x Mn(K) — M,(K)

Definition. Fiir eine natiirliche Zahl n setzen wir

GL,(K) := {A € M,,(K)|1g(A) = n}.

Proposition. GL,,(K) ist eine Gruppe bzgl. der Matrizmultiplikation, die sogenannte
lineare Gruppe vom Grad n.

Beweis. Es sei V ein endlich dimensionaler K-Vektorraum, B = {by,...,b,} eine geordnete
Basis von V und ¢ : L(V) — M,,(K) der Isomorphismus, gegeben durch die Zuordnung

fr— A= (akvj)lé’;g’g = Matrix von f bzgl. B.
Nach dem Vorhergehenden wissen wir weiter, dafl vermoge ¢ der Komposition von Ab-
bildungen das Produkt von Matrizen (in der gleichen Reihenfolge) entspricht.
Seien nun A, B € GL,(K). Dann existieren f,g € L(V) mit der Eigenschaft o(f) =
A, p(g) = B. Wegen rg(A) = rg(B) = n folgt mit Satz 2 die Gleichheit rg(f) = rg(g) = n,
d.h. f, g sind bijektive lineare Abbildungen. Damit ist auch deren Komposition f o g eine
bijektive lineare Abbildung, also gilt

rg(A- B) =1g(fog) =n,

d.h. A- B € GL,,(K). Damit ist die Menge GL,,(K) unter der Matrixmultiplikation abge-
schlossen; da die Matrixmultiplikation assoziativ ist, definiert diese somit eine assoziative



44 KAPITEL 2. LINEARE ABBILDUNGEN

Struktur auf der Menge GL,,(K).
Das neutrale Element bzgl. der Matrixmultiplikation ist offensichtlich gegeben durch die

Einheitsmatrix

1 0
E = (5kz,j) = ;

1<k,j<n
0 1

hierbei bedeutet Jj ; das Kronecker-Symbol. Sei schliellich A € GL,,(K) und f € GL(V)
mit der Eigenschaft ¢(f) = A. Aus Abschnitt 2.2 wissen wir bereits, dafi zu f € GL(V)
die Umkehrabbildung f~ € GL(V) existiert; fiir diese gilt f~'o f = fo f~! = id. Damit
setzen wir

A7 = p(f7) € GL(K)

und nennen A~! die zu A inverse Matrix; hierbei beachte man, daB rg(A™1) =rg(f~!) =n
gilt. Wie gewiinscht ergibt sich aus der Konstruktion die Gleichheit

ATTA=AAT = E,
also spielt in der Tat A~! die Rolle des zu A inversen Elements. Damit folgt die Behaup-
tung. [

Folgerung. FEs sei V ein endlich dimensionaler K-Vektorraum und B = {by,...,b,}
eine geordnete Basis von V. Dann induziert die Einschrinkung des Isomorphismus ¢ :

L(V) — M,(K) auf GL(V) einen Gruppen-Isomorphismus
¢ GL(V) — GL,(K)
(¢'(f) = A = (o) 1<k, j<n=Matriz von f bzqgl. B), d.h.

O'(fog)=¢(f)-¢'(g9).

Beweis. Ubungsaufgabe. ([l

Definition. Eine (quadratische) Matrix A € M,,(K) mit der Eigenschaft rg(A) = n wird
reguldr genannt. Eine (quadratische) Matrix A € M,,(K) mit der Eigenschaft rg(A) < n
wird singuldr genannt.

Bemerkung. Die Gruppe GL, (K) besteht aus allen reguléren n x n-Matrizen. Die Menge
M, (K) \ GL,(K) besteht aus allen singuldren n x n-Matrizen.

Beispiel. Eine Diagonalmatrix
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ist genau dann reguléar, wenn A\; # 0,..., ), # 0 gilt. In diesem Fall berechnet sich die
Inverse A~ von A zu

At 0
A—l — ..
0 At
Im allgemeinen ist es uns aber an dieser Stelle noch nicht moglich, die Inverse einer
reguldren Matrix anzugeben.

2.5 Basiswechsel (Basistransformationsmatrizen)

Wir beginnen mit der folgenden Definition:

Definition. Es sei V' ein endlich dimensionaler K-Vektorraum, B = {by,...,b,} und
B ={V,,...,b,} geordnete Basen von V. Die quadratische Matrix

S = (0k,j)1<kj<n € M, (K),

definiert durch .
b; = ZO’kak (] = 1, Ce ,n),
k=1

heifit die Basistransformationsmatriz von B nach B'.

Bemerkung. Die Basistransformationsmatrix S von B nach B’ ist regulir, d.h. S €
GL,(K) (insbesondere existiert also die Inverse S™!' € GL,(K) mit der Eigenschaft
S71S8=5S"1=F).

Unter dem Isomorphismus ¢ : L(V) — M, (K) entspricht der Matrix S die lineare
Abbildung f: V — V mit der Eigenschaft

Satz. Es sei V ein endlich dimensionaler K -Vektorraum, B = {by..,b,}, B' = {b},--- b}
seien geordnete Basen von V und S = (0 ;)1<k j<n € GLyn(K) die Basistransformations-

A

matriz von B nach B'. Besitzt x beziiglich B die Koordinaten : und beziiglich B’
Bn
3 e o)
die Koordinaten : |, so gilt: : =51 :
B B, B
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Bewezs. Wir haben .
b; = ng,jbk (j = 1, ce ,’I’L).
k=1

Daraus ergibt sich

n

37:25;-5);225} (Zak,j'bk) = ( Uk,j'ﬁ;‘) 'kaZ@cbk,
Jj=1 7=1 k=1 1 k=1

k=1 \j=
also .
614220-]6,]6]/ (k:17"‘7n)7
j=1

und somit

B B B B

: =S : bzw : =5! : .

8, 8, 8, 3, -

Satz. Es seien V, W endlich dimensionale K-Vektorriume, B = {by,...,b,},

B = {b),...,b,} geordnete Basen von V und C = {c1,...,cn}, C' = {c,...,c,} ge-
ordnete Basen von W. S = (04 ;)1<kj<n € GL,(K) bzw. T = (T,)1<10<m € GLy(K)
seien die Basistransformationsmatrizen von B nach B bzw. von C nach C'. Schlieflich
seien A = (alvk)iéﬁf € My, n(K) bzw. A" = (OZ;,J-)lSrS:Ln € M, »(K), die Matrizen von f

<k< 1<5<
bzgl. B,C bzw. B',C'. Dann gilt die Formel

A =T71AS.
Beweis. Einerseits gilt fiir j =1,...,n:
fO) =D e =D a0, ) mea=) ( le“@;’) .
r=1 r=1 =1 =1 \r=1

Andererseits folgt fiir j =1,...,n:

f;) =f (Z %jbk) = ngf(bk) = Z"kvj Zo‘lv’fcl = Z (Z O‘lv’fa’w) -
k=1 k=1 k=1 I=1

=1 k=1

Ein Vergleich liefert
TA = AS > A'=T"AS.



Kapitel 3

Lineare Gleichungssysteme

3.1 Die Problemstellung

Ein System von Gleichungen der Form

a11& o+ apén = B
: 2 (9),
CVm,lgl +- + Oém,ngn = ﬁn

kurz

ng‘,jgj = ﬁk (]{7 = 1,...,m),
j=1

mit vorgegebenen oy ; € K (k=1,....m;j5 =1,...,n), B € K, (k =1,...,m) und
Unbekannten &; (j = 1,...,n) heiBBt lineares Gleichungssystem. Unsere Aufgabe besteht
darin, alle moglichen Werte fiir £, ..., &, zu finden, die das lineare Gleichungssystem (5)
erfiillen.

Indem wir die Matrix A = (ak,j)g%zm € M,,..(K), den Spaltenvektor b = (6k)1<k<m €
K™ und den Spaltenvektor der Unbekannten o = (&)1<j<n einfithren, schreibt sich (S)
matriziell kurz als die Gleichung

Az =b.

So betrachtet, besteht unsere Aufgabe darin, alle Vektoren = € K" zu finden, so dafl die
Gleichung Az = b erfiillt ist. Es stellen sich folgende grundsétzliche Probleme:

(a) Ezistenzproblem: Unter welchen Bedingungen besitzt (S) tiberhaupt Losungen?

(b) Lésungsmannigfaltigkeit: (S) besitze mindestens eine Losung: Unter welchen Bedin-
gungen gibt es genau eine Losung? Wie sieht die Struktur der Losungsmenge im
allgemeinen aus?

(¢) Lésungsverfahren: Wie kann man die Losungen von () praktisch berechnen?

47
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3.2 Zum Existenzproblem

Wir behalten die Bezeichnungen des vorhergehenden Abschnitts bei. Mit Hilfe der Zuord-
nung

r+— Az (x € K")

wird eine lineare Abbildung
f:K"— K™

definiert. Die Matrix von f bzgl. den Standardbasen des K™ bzw. K™ ist dann gerade
gegeben durch die Matrix A € M,, ,,(K), denn wir haben fiir j =1,...,n

Qa1,j

m
flej) =Ae; = : = g e
O, k=t
Definition. Die Matrix
Q11 0 O1p
A= : : € M, (K)
Om1 ° Opp

heifit Koeffizientenmatriz von (S). Die Matrix

a1 - Qip B
Aerw. = € Mm,n-l-l (K>
Am1 " Opp Bm

heilt erweiterte Koeffizientenmatriz von (S).

Satz. Das lineare Gleichungssystem (S) ist genau dann lGsbar, wenn

rg(A) = l"g(AerW_)

gilt.
Beweis. Wir definieren die Spaltenvektoren
a5 b1

a; = : eK"(j=1,...,n), b:= : e K™.

am,j ﬁm
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Mit dieser Definition und den vorhergehenden Vorbereitungen finden wir folgende Reihe
von Aquivalenzen

(S)losbar <= dJx € K": Az =50

< dJozeK": f(x)=1b

< beim(f)

<~ b€<f(el)7"'7f<€n)>

< be(ay,...,a,)

<~ (ay,...,a,) = {ay,...,a,,b)

— 1g(A) =rg(Aew.)-
Dies beweist die Behauptung. O
Beispiel. Ist m < n und gilt rg(A) = m, so besitzt (S) eine Losung: Aufgrund der
Voraussetzung spannen néamlich die n (> m) Spaltenvektoren ay,...,a, von A den K™
auf. Damit spannen dann aber auch die (n+ 1) Spaltenvektoren ay, ..., a,,b den K™ auf,
also gilt

rg(A) = rg(Aew.) = m.
Die Behauptung ergibt sich somit mit Hilfe des vorhergehenden Satzes.

3.3 Zur Losungsmannigfaltigkeit

Zur Behandlung dieser Problemstellung betrachten wir zunéchst die speziellen linearen
Gleichungssysteme mit 3, = ... = 3,, = 0, d.h.

o106+ g, =0
: b (S0)-
Oém,lfl + -+ am,né.n =0

Definition. Ein lineares Gleichungssystem vom Typ (Sy) heifit homogenes lineares Glei-
chungssystem. Ein lineares Gleichungssystem, das nicht vom Typ (Sp) ist, heifit inhomo-
genes lineares Gleichungssystem.

Bemerkung. Im homogenen Fall gilt offensichtlich immer die Gleichheit rg(A) = rg(Aew.),
also besitzen homogene lineare Gleichungssysteme immer mindestens eine Losung; dies
ist die triviale Losung & = ... =&, = 0.

Satz. Sei
Lo :={x € K"| Az = 0},

d.h. Lg ist die Menge aller Losungen des homogenen linearen Gleichungssystems (Sg).
Dann ist Ly C K™ ein Unterraum der Dimension

dimg Lo = n —rg(A).
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Beweis. Die Matrix A € M, ,(K) gibt, wie bereits ausgefithrt, Anlafl zu der linearen
Abbildung f: K" — K™, definiert durch f(z) = Az. Somit haben wir

Lo={re K" Az =0} = {x € K"| f(z) = 0} = ker(f).

Damit ist Ly bereits als Unterraum von K™ nachgewiesen. Fiir dessen Dimension erhalten
wir nach dem Dimensionssatz

dimg Ly = dimg (ker(f)) = dimg (K") —rg(f) = n —rg(A). -
Beispiel. Ist m > n und gilt rg(A) = n, so besitzt (Sp) nur die triviale Losung: Dies folgt
sofort aus dem vorhergehenden Satz, ndmlich der Formel dimg Lo = n —rg(A4) = 0.
Besitzt (Sp) umgekehrt nur die triviale Losung, so folgt wiederum mit Hilfe des vorherge-
henden Satzes die Gleichung rg(A) = n (und damit insbesondere auch m > n).
Im Spezialfall m = n, d.h. A € M,,(K), hat also (Sp) genau dann nur die triviale Losung,
wenn A reguldr ist. Dies konnten wir auch wie folgt beweisen: Genau dann, wenn A re-
gulér ist, d.h. A € GL,(K) gilt, existiert die zu A inverse Matrix A~! € GL,(K) (diese
erfiillt A~'A = AA™! = FE = Einheitsmatrix); aus der Gleichung Ar = 0 erhalten wir
durch Linksmultiplikation mit A~! die Gleichung

r=(AT"A)r=A"(Az)=A"".0=0.

Wir kommen nun zum allgemeinen Fall zuriick. Wir gehen aus vom linearen Gleichungs-
system
Az =b (S)

mit A € M,,, ,(K), b € K™ und setzen voraus, dafl (S) mindestens eine Losung z* € K"
besitzt (d.h. es gilt rg(A) = rg(Aerw.)). Indem wir den Spaltenvektor b € K™ durch den
Nullvektor 0 € K™ ersetzen, erhalten wir aus (S) das homogene lineare Gleichungssystem

Ar = 07 (SO)

welches wir das (S) zugeordnete homogene lineare Gleichungssystem nennen.

Satz. Se:
L:={x € K"| Az = b},

d.h. L ist die Menge aller Losungen des linearen Gleichungssystems (S). Weiter sei L # ()
vorausgesetzt, also existiert x* € L, welches im folgenden fiziert sei. Dann gilt

L={re K'z=x2"+4y,y € Ly},

d.h. die Menge aller Losungen von (S) erhdlt man aus einer (speziellen) Lésung x* von
(S) durch Addition siamtlicher Losungen von (Sp).

Beweis. Voraussetzungsgeméaf gilt Az* = b, und fiir y € Ly gilt Ay = 0; somit folgt
Alz*+y) = A"+ Ay =b+ 0=,
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d.h. z* +y € L, also gilt
{re K'"e=a"+y,ye Ly} C L.
Sei nun umgekehrt x € L, d.h. Az = b. Dann setze man: y := x — 2*; es folgt
Ay=Alx —2") = Az — Az =b—b =0,
d.h. y € Ly und x = z* + y, also gilt
LC{xe K" z=a"+y,y € Lo}

Somit besteht die behauptete Gleichheit. 0

Corollar. Es seien m = n, A € M,,(K) und rg(A) = n, d.h. A € GL,(K). Dann besitzt
(S) genau eine Lisung.

Beweis. Aus rg(A) = n folgt unmittelbar auch rg(Aew.) = n; damit ist (S) 16sbar. Aus den
beiden vorhergehenden Sétzen folgt, dal wegen rg(A) = n die Losung von (S) eindeutig
bestimmt ist. O

Bemerkung. Die Aussage des vorhergehenden Corollar kann auch wie folgt bewiesen
werden: Zu A € GL,,(K) existiert die inverse Matrix A~! € GL, (K). Damit erhilt man
aus der Gleichung Az = b durch Linksmultiplikation mit A~ die Gleichung

r=(A"A)r = A (Ax) = A7,

also eine eindeutig bestimmte Losung.

3.4 Losungsverfahren I

Das Hauptlosungsverfahren linearer Gleichungssysteme ist der im folgenden dargestellte
Gaufl’sche Algorithmus. Wir gehen also aus vom linearen Gleichungssystem

Az =b, (95)

das vollstandig zu 16sen ist. Natiirlich miiite man sich zunéchst {iberlegen, dafl mindes-
tens eine Losung existiert; dies ergibt sich aber im Zuge der folgenden Uberlegungen
automatisch. Wir schreiben die erweiterte Koeffizientenmatrix A, in der Form

Q11 o Qg 51

O-/m,l o Opn ﬁm

auf, wobei wir den Spaltenvektor b durch einen senkrechten Strich abtrennen.

Lemma 1. Anwendung der elementaren Zeilenumformungen (Z1) - (Z3) auf die erwei-
terte Koeffizientenmatrix Aeny. dndert die Losungsmenge von (S) nicht.
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Beweis. Die Aussage des Lemmas ist offensichtlich klar bei den elementaren Zeilenum-
formungen (Z1) und (Z2). Da bei der elementaren Zeilenumformung (Z3) eine Gleichung
lediglich durch eine dquivalente Gleichung ersetzt wird, ist die Behauptung auch in diesem
Fall klar. 0J

Lemma 2. Anwendung der elementaren Spaltenumformung (S1) auf die erweiterte Koef-
fizientenmatric Aerw., welche den Vektor b nicht beinhaltet, dndert die Losungsmenge von
(S) nur dahingehend, daf$ eine Vertauschung der &, ... &, bewirkt wird.

Beweis. Die Behauptung ist offensichtlich klar. 0

Nach dem bereits bekannten Vorgehen kénnen wir durch Anwendung der elementaren
Zeilenumformungen (Z1) - (Z3) und elementarer Spaltenumformungen (S1), welche den
Vektor b nicht beinhalten, erreichen, dafi die erweiterte Koeffizientenmatrix Ae.,. zu einer
Matrix AL, der folgenden Art umgeformt werden kann:

/ /
aLl e PN al,?“ C(].,T-Q—l o e al

0 0/2,2 T a,2,r 0/2,r+1 T 0/2:2 ;
0 e 0 a;’,r a;‘,;"-l—l T a;“,n 7/"
0 0 7'~‘+1
O e o | g,
wobei o ; # 0(j = 1,...,7) gilt. Bei weiterer Anwendung der elementaren Zeilenumfor-

mungen (Z2), (Z3) kann die Matrix Ae.. sogar in die folgende, noch einfachere Gestalt
gebracht werden:

/ ! !
a, 0 e 0 g,y Ay, 1
/ .. : / / /
0 Q5 9 . Do Qg Qo 2
0 : :
/
! / /
0 e 0 ar,'r a'r,r—l—l e ar,n r
/
O 0 r+1
: : /
0 0 B,

Aus dem linearen Gleichungssystem (S) erhalten wir somit das folgende, im wesentli-
chen dquivalente, lineare Gleichungssystem (S’); dabei bedeuten im folgenden &/, ..., ¢,
eine Vertauschung der &1, . . ., &, die aufgrund der insgesamt vorgenommenen elementaren
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Spaltenumformungen (S1) bewirkt wurde:

o1& +ay, & a8 = B
/ ! / / / / /
042,252 + a2,r+l€’r+1 +.o+ a2,n€n = [

a, &t an, Gt o= 60 (9)
0 = ﬁvlﬂ-s-l

0 =g,
Mit Hilfe des soeben gewonnenen linearen Gleichungssystems (S’) erhalten wir folgende
Erkenntnisse:

(i) (S) losbar <= (9") losbar <= (,, =0,...,06, =0.

(ii) Falls (i) erfiillt ist, erhalten wir folgende spezielle Losung ™ € K™ von (S'):
% ﬁi 5,* _ ﬁl 1%

T _ 1%
1 — R ;0 gr—‘,—l_ow‘-afn_o'
al,l ar,r

Nach entsprechendem Vertauschen erhalten wir daraus sofort eine spezielle Losung
x* € K" von (95).

(iii) Indem wir den Spaltenvektor b € K™ durch den Nullvektor 0 € K™ ersetzen, erhal-
ten wir aus dem linearen Gleichungssystem (S) das zugeordnete homogene lineare
Gleichungssystem (Sp). Entsprechend erhalten wir aus dem zu (S) dquivalenten li-
nearen Gleichungssystem (S’) das homogene lineare Gleichungssystem

& + a1 T a8, =0
/ / / ! / !
042,252 + a2,r+1£r+1 +...t 0‘2,nfn =0 (S/)
. . . 0/
Oé;“,rg;“ + a;,r—i—lg?/"-i-l +.o.t Oé:ﬂ,né;z =0

Eine Basis des (n — r)-dimensionalen Losungsraumes des homogenen linearen Glei-

chungssystems (.S)) ist nun gegeben durch die folgenden (n — r) Spaltenvektoren
y P e Kn(p=1,...,n—r):

/ /
_al,r+p/a1,1

/ /
_042,r+p/042,2

/ /
_ar,rer/ar,r

y = 0

i — (r+p) — teZeile
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Wir fassen die gewonnenen Resultate im nachfolgenden Satz zusammen.

Satz(Gauf3’scher Algorithmus). Das lineare Gleichungssystem
Ax =b (S)

mit Koeffizientenmatriz A € My, ,(K) und Spaltenvektor b € K™ sei vorgelegt. Dann ist
die Menge
L={xe K" Az = b}

aller Losungen von (S) bis auf eine Vertauschung der Koordinaten (bewirkt durch die
Anwendung elementarer Spaltenumformungen (S1), siehe unten) gegeben durch die Menge

" S / / Y, / / 3
o o o o
/ / . 141/ Q11 10/ Q11
&1 & 51/041,1 ] )
: . : / / / /
/ / ﬁ’/o/ _ar,r—i-l/ar,r _ar,n/ar,r
T e K? =T+ 1 +o A, 0
r+1 r+1 0 0 .
¢ ¢ 0 : 0
n n
\ O 1 J
mit M, ..., \—r € K. Hierbei sind (Oé;cj)lgkgm, (B1)1<k<m die Fintrage der erweiterten
< <n ==

Koeffizientenmatriz AL, , welche aus der erweiterten Koeffizientenmatric Aerw. durch die

Anwendung elementarer Zeilenumformungen (Z1) - (Z3) und elementarer Spaltenumfor-
mungen (S1) (welche den Spaltenvektor b € K™ nicht beinhalten) hervorgeht und die
spezielle, in der vorhergehenden Diskussion gegebene Form mit 8., = ... = 3, = 0
besitzt.

Beweis. Die Behauptung ergibt sich unmittelbar aus den vorhergehenden Uberlegungen.

O

3.5 Determinanten

Wir erinnern an die folgende Definition.

Definition. Eine bijektive Selbstabbildung 7 der Menge {1,...,n} heiit eine Permu-

tation der Elemente 1,...,n. Eine Permutation 7 ist bestimmt durch die Angabe des
Zahlenschemas
1 2 ... n
(1) w(2) - w(n) )’
Die Menge aller Permutationen der Elemente 1,...,n sei mit S,, bezeichnet.

Lemma. Die Menge S, ist eine Gruppe bzgl. der Verkniipfung von Abbildungen, die so-
genannte symmetrische Gruppe zu n Elementen.

Beweis. Diese wurde bereits in Kapitel 0 bewiesen. U
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Definition. Eine Permutation 7 € S,,, durch die zwei Elemente vertauscht werden und alle
iibrigen festgehalten werden, heifit Transposition. Ist 7 gegeben durch das Zahlenschema

(1 kQ ]{31 n) (1§k1<k2§n)7

so wird dafiir auch kurz (kq, ko) geschrieben.

Lemma. Es gelten die beiden folgenden Aussagen:
(i) Jede Permutation m € S, lafit sich als Produkt von Transpositionen darstellen.

(ii) Die Anzahl der Transpositionen, durch welche eine Permutation w € S,, als Produkt
dargestellt werden kann, ist entweder immer gerade oder immer ungerade.

Beweis.

(i) Die Permutation w € S,,, m # id, sei gegeben durch das Zahlenschema

1 2 ... kK ... n .
(1) n(2) ... w(k) ... w(n) )’
dabei sei die natiirliche Zahl k, 1 < k < n, dadurch festgelegt, dafl 7(j) = j fiir

j=1,...,k—1und n(k) # k gilt. Wir multiplizieren nun 7 von links mit der
Transposition 7, = (k, 7(k)). Wir erhalten die Permutation my = 7 om € S, gegeben

durch
1 ... k=1 &k k+1 ... n
(k>7r<k))o(1 o k=1 71'(]/;) 71'(/{:—}—1) W(n))
(1 ... k=1 k k+1 ... n
—(1 o k=1 Kk wk+1) ... w(n))'

Durch analoge Behandlung von 7, erhalten wir nach maximal [ = n — k Schritten
[ Transpositionen, so dafl
mo...ommom=1id

gilt. Damit folgt wie behauptet

W:Tflo...OTfl:7'10...077.

(ii) Wir beginnen den zweiten Teil des Beweises mit einer Hilfsiiberlegung. Mit den
Unbestimmten X4, ..., X,, definieren wir das Produkt

P(Xy,.., X)) = (X1 —Xo)- (X1 — X3) ... (X1 — X,) -
(X = X3) o (Xo— X,) -

'(Xn—.l - Xn)-
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Ist 7 € 5, so ergibt sich durch Einsetzen von X; =1, Xo =2, ..., X,, = n, bzw.
Xy =7(1), Xo =7m(2),..., X;, = 7(n), die Gleichung

P(r(1),7(2),...,7(n)) = ¢ - P(1,2,...,n)
mit einem eindeutig bestimmten Vorzeichen
cr € {+1,—-1}.

Wir kommen nun zum eigentlichen Beweis: Ist 7 € .S,, eine Transposition, so iiberlegt
man leicht, dafl ¢, = —1 gilt. Sind weiter 7,7’ Transpositionen, so zeigt man ebenso
leicht, daf ¢;o.r = 41, d.h.

Crort = CrCqpt

gilt. Wir nehmen nun an, die Permutation 7m € S,, werde als Produkt von [ bzw. I’
Transpositionen dargestellt, d.h.

T=m70...07 bzw. T =T1{0...0T).
Nach dem eben Festgestellten folgt
(-1 = e = (-1)1,
d.h. [,1’ sind somit beide zugleich gerade oder ungerade. 0

Mit dem obigen Lemma ist die folgende Definition sinnvoll.

Definition. Es sei m € S, durch [ Transpositionen dargestellt. Dann heif}t

sgn (1) := (—1)"

das Signum von 7. Gilt sgn(m) = 41, so heifit 7 eine gerade Permutation; ist sgn(mw) = —1,
so heifit 7w eine ungerade Permutation.

Beispiel. Die Permutation m € Sy sei gegeben durch das Zahlenschema
1 2345
25 314)

Eine Darstellung von 7 als Produkt von Transpositionen ist

™= (1,4)(1,5)(1,2).
Somit folgt sgn(m) = (—1)3 = —1, also ist m eine ungerade Permutation. Wir kommen
nun zur Definition der Determinante.

Definition. Es sei A = (ayj)1<kj<n € My (K) eine quadratische Matrix. Die Determi-
nante von A ist definiert durch

Q11 o Q1p

det(A) = : : = Z SEN(T) 1 (1) * - - - * Qi r(n)-

anJ e O{,’Ln TESH
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Beispiel. Fiir n = 2 ist Sy = {id, (1,2)}; dabei ist id eine gerade Permutation und (1, 2)
eine ungerade Permutation. Die Determinante von

A _ ( O[Ll O{LQ > c MQ(K)
Qo1 Q29
ist somit gegeben durch

a1 012

det(A) = = (+l)aj1ae + (—1)an 2001 = 11002 — Q1 2002 1.

Qo1 Qg9

Definition. Es sei A = (o j)1<k,j<n € M, (K) eine quadratische Matrix. Dann heifit die
Matrix ‘A, die aus A durch Spiegelung der Eintrige an der Diagonalen entsteht, d.h.
Q11 0 Qpa
‘A= (jphgjpzn = | S
Ayp 0 Qpp
die zu A transponierte Matriz.

Lemma. Es sei A = (o, j)1<k,j<n € M, (K) eine quadratische Matriz. Dann gilt

det(A) = det(*A).

Beweis. Aufgrund der Definition der Determinante und der Transponierten einer Matrix
folgt sofort

det(tA) = Z Sgn(ﬂ—)aﬂ'(l),l teet Qp(n)n-

71'6571
Damit erhalten wir

det(A) = Z Sgn(ﬂ')al,ﬂ(l) et an,ﬂ(n)

7T€Sn
= Z sgn(ﬂ)awﬂ(l)’l Cee st Qp=l(p)n-
WGSn

Beachten wir weiter sgn(w) = sgn(7~!) und die Tatsache, dafl die Zuordnung 7 +— 7!

eine Bijektion von S, auf sich bewirkt und somit mit = auch 7= ganz S,, durchliuft, so
folgt andererseits

det(A) = Z s (T ) r-1(1)1 -+ - Q1 ()
r—les,
Indem wir schliefllich anstelle von 7! wieder 7 schreiben, erhalten wir

det(A) = Z sgn () Qr(1)1 * -+ - Ur(n)n = det(*A).
TESH [l

Proposition. Es sei A = (o ;)1<kj<n € M, (K) eine quadratische Matriz. Dann gelten
die folgenden Aussagen:
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(i)

(i)
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Geht die Matriz A" € M,,(K) aus der Matriz A durch die elementare Zeilenumfor-
mung (Z1), bzw. die elementare Spaltenumformung (S1), hervor, so gilt

det(A") = —det(A).

Besitzt die Matriz A insbesondere zwei gleiche Zeilen, bzw. zwei gleiche Spalten, so
gilt
det(A) = 0.

Geht die Matriz A" € M,,(K) aus der Matriz A durch die elementare Zeilenumfor-
mung (Z2), bzw. die elementare Spaltenumformung (S2), durch Multiplikation mit
einem Skalar \ # O hervor, so gilt

det(A") = Adet(A).

Insbesondere gilt damsit
det(AA) = A"det(A).

Geht die Matriz A" € M,,(K) aus der Matriz A durch die elementare Zeilenumfor-
mung (Z3), bzw. die elementare Spaltenumformung (S3), hervor, so gilt

det(A") = det(A).

Beweis. Aus dem vorhergehenden Lemma folgt, daf es gentigt, die Behauptungen (i) - (iii)
fiir die elementaren Zeilenumformungen zu beweisen.

(i)

Mit einer geeigneten Transposition 7 € .S,, kénnen wir schreiben:
/
A = (ap;)1<kjcns A = (Qrw)j)i<ki<n:

Da mit m auch 7o 7 ganz S,, durchlduft, folgt somit

det(A") = Z Sgn(ﬁ)af(l),ﬂ(l) “e o Qir(n),m(n)

TESy
= Z Sgn(ﬂ-)gl,(woﬂ(l) Tt Oy (o) (n) -
TOTESnH
Beachten wir nun sgn(7) = —sgn(7 o 7) und schreiben wir anstelle von 7 o 7 wieder
7, so folgt
det(A") = Z sgn () (1)« - - - Opr(n) = —det(A).
TESh

Sind in der Matrix A insbesondere zwei Zeilen gleich und ist A’ die Matrix die aus
A durch Vertauschen dieser beiden Zeilen entstanden ist, so gilt einerseits

det(A’) = —det(A);
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andererseits folgt wegen A’ = A
det(A) = —det(A),

also det(A) = 0, falls die Charakteristik von K ungleich zwei ist. Da die Glei-
chung det(A) = 0 eine polynomiale Relation darstellt, die bei Vorhandensein zweier
gleicher Zeilen erfiillt werden muf}, besteht diese Gleichheit auch im Fall der Cha-
rakteristik zwei.

(ii) Dies ergibt sich unmittelbar aus der Determinantendefinition. Insbesondere erhalten
wir

det(AA) = > sen(m)Aarxm) - - Mg zim)

71'6571

= \" Z sgn(ﬂ)ozlm(l) T Qpyon(n)

7T€Sn

= A"det(A).

(iii) Die Matrix A" = (a} ;)1<kj<n € M, (K) gehe aus der Matrix A hervor, indem die
k-te Zeile von A durch die Summe der k-ten plus der k'-ten Zeile von A (k, k' €
{1,...,n}; k # k') ersetzt werde. Es ergibt sich

det(A") = Z Sgn(”)ai,wu) et O‘;mr(k) T O‘;z,vr(n)
TES,
- Z S0 (T) Q1) -+ (Qhm(k) T Wria(k) * - Q)
TES,
ﬂ'ESn
D sen(T)a(1) e Ul < O
TES,

Die erstere Summe ist nun gleich det(A), die letztere Summe ist die Determinante
einer Matrix mit gleicher k-ter und k’-ter Zeile, also nach (i) gleich Null. Somit folgt
wie behauptet

det(A") = det(A). O
Bemerkung. Der Beweis von (iii) zeigt sogar, dafl sich die Determinante einer Matrix

nicht dndert, wenn eine Zeile bzw. eine Spalte ersetzt wird durch die Summe dieser Zeile
bzw. dieser Spalte und einer Linearkombination der iibrigen Zeilen bzw. Spalten.

Lemma. Es sei A = (o, j)1<k,j<n € M, (K) eine obere Dreiecksmatriz, d.h.

Q11 Q1n
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Dann gilt
det(A) =011 ... Opp.
Beweis. Es ist
det(A) = Z SgIl(?T)Oélﬂr(l) Cet Qi r(n)-
7T€Sn

Ist nun 7 € S,, 7 # id, so existiert ein k € {1,...,n} mit & > = (k); das zugehorige
Qx(k) 15t dann Null. Somit liefert in obiger Summe héchstens 7 = id einen von Null

verschiedenen Beitrag, d.h.
det(A) =g ... . 0

Beispiel. Berechnung von det(A) fiir die Matrix

1 3 7
A= 2 8 4
3 21
Die vorhergehenden Uberlegungen fiihren zu
1 3 7 1 3 7 1 3 7
det(A) = |2 8 4|=|0 2 —-10|=2-]0 1 =5
3 21 0 -7 =20 0 —7 =20
13 7
= 201 =5 |=2-1-1-(-55)=—-110.
0 0 =55

Satz. Es sei A = (agj)i<kj<n € Mu(K) eine quadratische Matriz. Dann besteht die

Aquivalenz

A regulir <= det(A) # 0.

Beweis. Mit Hilfe elementarer Zeilen- und Spaltenumformungen kann A umgeformt wer-

den zu
/ !

/ /

Qpp e Ay, Qg o Qh,
/ / / /

0 gy -0 g, Qg cor Qb
’_ / / /

A= 0 e 0 ar,r ar,r—l—l T ar,n
0 0
0 0

mit o 1,...,a,, # 0. Fiir die Determinante von A’ ergibt sich mit Hilfe der vorhergehen-

den Proposition die Beziehung

det(A) = C - det(4),
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wobei C' ein von Null verschiedener Skalar ist, der sich mit Hilfe der benutzten elementaren
Zeilen- und Spaltenumformungen berechnet. Das vorhergehende Lemma liefert dann die
Formel

det(A)=C-aof;-...-a,,-0-...-0.

rr

Die bereits bekannte Aquivalenz
Aregulir <= r =n
fiithrt somit unmittelbar zur behaupteten Aquivalenz

Aregulir <= det(A) # 0.

Bemerkung. Die Aussage des vorhergehenden Satzes kann auch in der Form
Asingulir <= det(A) =0

wiedergegeben werden.

Definition. Es sei A = (o j)1<kj<n € M,,(K) eine quadratische Matrix. Die quadratische
Matrix Ay; € M,_1(K), die aus A durch Streichen der k-ten Zeile und j-ten Spalte
hervorgeht, heifit das algebraische Komplement des Matrizelements cy, ;. Weiter heifit die
Grofle

Mk’,j = (—1)k+jdet(Ak7j)

die Adjunkte oder der Minor von oy, ;.

Satz (Entwicklungssatz von Laplace). Es sei A = (o j)i1<kj<n € Mn(K) eine qua-
dratische Matriz. Dann besteht die Formel ,Entwicklung nach der k-ten Zeile von A“
(k=1,...,n)

det(A) = > o (—1)"det(Ay)
j=1

n
= E o, ;Mg ;.
=1

Analog besteht die Formel ,Entwicklung nach der j-ten Spalte von A“ (j =1,...,n)

det(A) = Y ap;(—1)"det(Ay;)
k=1

n
= E o, ;Mg ;.
k=1

Beweis. Aufgrund der Invarianz der Determinantenbildung gegeniiber Transposition gentigt
es, die Entwicklung der Determinante von A nach einer Zeile zu betrachten. Fiir die-
se Betrachtung geniigt es ohne Beschrinkung der Allgemeinheit, die Entwicklung der
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Determinante von A nach der n-ten Zeile zu untersuchen. Aufgrund der Leibnizschen
Determinantendefinition erhalten wir in diesem Fall zunachst

det(A) = Z SgIl 061 (1) * O ore(n)

Tl'GSn

= Qpn1 Z Sgl’l(ﬂ')@l’ﬂ-(l) tee Q1 (n—1) + ...+

TESn
m(n)=1

Qn.n Z Sgn<7r)al,7r(1) Tt Q1 w(n-1)-

TESH
w(n)=n

Wir bezeichnen den j-ten Summanden (7 = 1,...,n) in obiger Summe mit S’j, d.h.

= Qpj E Sgn Oél () e an—l,ﬂ(n—1)~
TESn
m(n)=J

Fiir j = n wird in der S, definierenden Summe iiber alle 7 € S, mit 7(n) = n summiert;
diese Permutationen entsprechen aber gerade den Permutationen n’ € S,,_;. Also folgt

Sn = Qpn Z Sgn(?T/)OéLﬂ-/(l) tee O (n—-1)

7T/€Sn71

= (=1)""apndet(A,,) = annM,,

Wenden wir uns nun dem allgemeinen Fall zu: Hierbei wird fir festes j € {1,...,n} iiber
alle Permutationen 7 € S,, mit 7(n) = j summiert, d.h. iiber alle Permutationen der Form

<7r(11) @ | oy ?)

Komponieren wir die zur Diskussion stehenden 7’s von links sukzessive mit den (n — j)

Transpositionen 71 = (4,7 + 1),...,7,—; = (n — 1,n), so erhalten wir Permutationen 7
der Form
T = Tp—jO...0T OT
. 1 2 ... n—1 n
= (n—l,n)o...o(],]+1)o(ﬂ_<1) T2 . wn—1) j)

- 1 2 ... n—1 n
- ¥ % ... x n )’

d.h. es gilt 7(n) = n; diese Permutationen entsprechen nun aber gerade wieder den Per-
mutationen 7’ € S,,_1. Somit ergibt sich

S; = an; Z (—1)"sgn(") Qi r(1) - - V1w (n1)

ﬂ'IES"_l

= (—1)"+jan7jdet(An7j) = Osz‘MnJ.
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Zusammengenommen folgt

n n

det(A) = Z S; = Zan,jMn,ja

7j=1 7=1
wie behauptet. O

Corollar. Es sei A = (agj)i1<kj<n € My (K) eine quadratische Matriz. Dann bestehen
die Formeln

Zai,ij,j = 5i,k : det(A) (Z, k= 1, . ,n),
j=1

Zak,iMkJ = 51'7]' : det(A) (Z,j = 1, N ,n).
k=1

Beweis. Es geniigt wiederum, nur die erste der beiden Formeln zu beweisen. Im Fall i = &
folgt die Richtigkeit der Formel unmittelbar aus dem Entwicklungssatz von Laplace. Im
Fall 7 # k ist die linke Seite der behaupteten Formel, d.h.

n
E @i j My j,
=1

nach dem Entwicklungssatz gleich der Determinante derjenigen Matrix A’, die aus A durch
Ersetzen der k-ten Zeile durch die i-te Zeile entsteht. Da nun die Matrix A’ zwei gleiche
Zeilen besitzt, folgt

Z OéZ"ij’j = det(A') =0.

j=1
Insgesamt erhalten wir wie behauptet

Z@i’ij’j =04k det(A)

j=1
fire,k=1,...,n. O

Satz (Berechnung der Inversen). Es sei A = (o ;)1<ij<n € GL,(K) eine regulire
Matriz. Dann ist ihre Inverse A~' € GL,(K) gegeben durch

A7t =det(A) ' B,

wobei B = (M) 1<jk<n € Mn(K) die Matriz bestehend aus den Minoren von oy (1 <
J, k <mn) ist.
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Beweis. Mit Hilfe der ersten Formel des vorhergehenden Corollar ergibt sich fiir den (7, k)-
ten Eintrag der Produktmatrix A - ‘B

Z ai,ij,j = 5i,kdet(A),
j=1
also
A-det(A)''B=E.
Mit Hilfe der zweiten Formel des Corollar folgt in analoger Weise
det(A)"''BA = E.

Somit folgt wie behauptet
A_l - det(A)_l tB. I:I

Satz (Cramersche Regel). Gegeben sei das lineare Gleichungssystem

o118 o+, =5
: ©(9),
Oém,1f1 +- + am,ngn = ﬁn

mit quadratischer Koeffizientenmatric A = (ou;)1<kj<n € Mn(K), welche det(A) # 0
erfiillt. Dann besitzt (S) genau eine Losung *(&1,...,&,) € K™ gegeben durch

al,l e 61 e al,n

1 - 1 , : ' . |
6 = Jouay 2= WMo = gy | r | G=1 )
k=1 Q1 0 Bu ot

dabei steht rechter Hand die Determinante der Matriz, die aus A entsteht, indem der j-te
Spaltenvektor von A durch den Spaltenvektor (Bx)1<k<n € K™ ersetzt wird.

Beweis. Aufgrund der Voraussetzung det(A) # 0 ist A regulér, d.h. A € GL,,(K). Damit
wissen wir, daf das lineare Gleichungssystem (S) eindeutig l6sbar ist und die Inverse
Al € GL,(K) existiert. Die eindeutige Losung ist nach dem vorhergehenden Satz mit
B = (M ;)1<jk<n gegeben durch

&1 B b1
=AY 0 | =det(A)VB |,

£ 8, 8.
also

& =det(A)HY My ;B = det(A) ™) BeMy
k=1 k=1

fir j=1,...,n. O



Kapitel 4

Diagonalisierbarkeit und
Normalformen linearer Abbildungen

4.1 Problemstellung

In diesem Kapitel fixieren wir einen beliebigen Koérper K und einen n-dimensionalen
Vektorraum V' iiber K. Wir erinnern an die Bezeichnung

L(V)={f:V — V. linear};

eine lineare Abbildung f € L(V') nennen wir einen Endomorphismus von V.
Ist nun f € L(V) gegeben, so 1aBt sich f beziiglich einer Basis B = {by,...,b,} von V
durch die Matrix

A = (agj)i<kj<n € Mu(K)

beschreiben; hierbei gilt
Fb) = an b
k=1

Die Beschreibung von f durch die Matrix A hiangt ersichtlich von der Wahl der geordneten
Basis B ab. Bekanntlich steht die Menge der geordneten Basen von V' in Bijektion zur
Menge GL,(K). Es stellt sich somit folgende Frage: Sei f € L(V') beliebig vorgegeben.
Existiert dann eine Basis B = {by, ..., b,} von V derart, dass die Matrix A € M,,(K) von
f beziiglich B eine moglichst einfache Gestalt, z.B. Diagonalform, besitzt, d.h.

A 0
A=
0 A

mit gewissen Ay, ..., A\, € K7
Wir werden im folgenden sehen, dafi die obige Frage in dieser Allgemeinheit nicht bejaht

65
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werden kann. Dennoch werden wir einerseits diejenigen Endomorphismen von V' aussortie-
ren, die sich durch Diagonalmatrizen beschreiben lassen und andererseits fiir alle f € L(V)
eine Normalform, die Jordansche Normalform, finden.

Geometrische Deutung: Falls f € L(V') beziiglich einer Basis 5 durch eine Diagonalmatrix
= diag (A1, ..., \n) beschrieben werden kann, so heifit dies fiir den j-ten Basisvektor
bj € B:
fbj) = Aj - by,

d.h. f ist eine Streckung in Richtung b; mit dem Streckungsfaktor \; (j =1,...,n).

4.2 Eigenwerte, Eigenvektoren

Wir beginnen mit der folgenden

Definition. Ein Vektor x € V,x # 0, heifit Figenvektor von f € L(V), falls A € K mit

fla)=A-x
existiert. Der Skalar A € K heifit der Figenwert zum Eigenvektor x € V.
Analog lassen sich Eigenvektor und Eigenwert einer Matrix A € M,,(K) definieren.

& &1 0
Definition. Ein Spaltenvektor : e K", : =1 1,
&n &n 0
heifit Eigenvektor von A € M,,(K), falls A € K mit
&1 &
A - =\
&n &n
&
existiert. Der Skalar A € K heifit der Figenwert zum FEigenvektor : e K™
&n

Bemerkung. Die letztere Definition ist natiirlich ein Spezialfall der ersteren und héngt
mit dieser wie folgt zusammen: wir fixieren eine Basis B von V' und beschreiben f € L(V)
durch die Matrix A € M,,(K) beziiglich B. Mit Hilfe der Koordinatenbildung  beziiglich
B erhalten wir dann das folgende kommutative Diagramm:
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Anhand dieses Diagramms erkennen wir, wie Eigenvektoren von f vermoge der Koordina-
tenabbildung x in Eigenvektoren von A {ibergefiihrt werden. Wir bemerken allerdings, dass
dieser Prozef} nicht kanonisch ist, da er von der Wahl der Basis B abhéngt. Bei der Wahl
einer anderen Basis B’, welche vermoge der Basistransformationsmatrix S € GL, (K) aus
B hervorgeht, wird A € M,,(K) durch A’ = S"1-A-S5 € M,(K) ersetzt.

Definition. Es sei A € M, (K) und ¢ eine Unbestimmte (Variable). Dann heifit das
Polynom n-ten Grades
pa(t) :=det(A—t-F)

das charakteristische Polynom von A; hierbei ist £ € M,,(K) die Einheitsmatrix.

Proposition. Es seien A € M, (K) und pa € K[t] das charakteristische Polynom von A.
Dann besteht die Aquivalenz

A Eigenwert von A <= pa(\) = 0.

Beweis. Wir greifen auf die Definition von Eigenwert und Eigenvektor zuriick: Die Glei-
chung

S &1 S 0
A- : =\ : bzw. (A—X-E) - : = :
&n €n &n 0
&
hat genau dann eine nicht-triviale Losung : € K™, wenn die Matrix (A — A - E)
&n

singulér ist. Nach der Determinantentheorie ist dies genau dann der Fall, wenn
det(A—X-E)=0

ist, d.h. wenn A\ eine Nullstelle des Polynoms p4 ist. O

Bemerkung. (i) In den Ubungen wird der Multiplikationssatz fiir Determinanten bewie-
sen, d.h. sind A, B € M,,(K), so gilt

det(A - B) = det(A) - det(B).
Ist A € GL,(K), so schlieft man daraus sofort
det(A™) = det(A4) .
Damit erkennt man das folgende: Sind A € M,,(K),S € GL,(K) und A" := S™!1- A S,

so gilt
det(A') = det(S™'- A-S) =det(S™) - det(A) - det(S)

= det(S) ™! - det(A) - det(S) = det(A).
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(ii) Das in (i) Festgestellte findet nun die folgende Anwendung: Seien f € L(V'), B eine
Basis von V und A die Matrix von f beziiglich B. Ist B’ eine weitere Basis von V' und
S € GL,(K) die Basistransformationsmatrix von B nach B', so gilt fiir die Matrix A’ von
f beziiglich B’

A=8"1.4.5

Ist nun p, das charakteristische Polynom zu A und p4 das charakteristische Polynom zu
A’ so erkennen wir mit Hilfe von (i)

pa(t) = det(A'—t-F)
— det(S71-A-S—t-S1.E.S)
= det(STH(A—-t-F)-9)
= det(S)™' - det(A —t- E)-det(S)
= det(A—t-F)

= pa(t).

Somit stellen wir fest, dafl das charakteristische Polynom unabhéngig von der Matrix ist,
mit welcher f € L(V') beschrieben wird. Wir kénnen mithin kiinftig auch vom charakte-
ristischen Polynom py von f € L(V') sprechen, indem wir

pr(t) := palt)
setzen, wobei A die Matrix von f zu irgendeiner Basis von V ist.

Bemerkung. Ist f € L(V) und ps sein charakteristisches Polynom, so kann die Frage
nach der Existenz von Eigenwerten bzw. Eigenvektoren gestellt werden. Da V als n-
dimensional vorausgesetzt wurde, ist py € K[t] ein Polynom vom Grad n. Somit wissen
wir, dafl hochstens n Eigenwerte existieren konnen. Andererseits ist a priori nicht gesichert,
daf iberhaupt ein Eigenwert von f, d.h. eine Nullstelle von py in K existiert. Dies belegen
die nachfolgenden Beispiele.

Grundsétzlich ist in diesem Zusammenhang der Begriff des algebraisch abgeschlossenen
Korpers von Bedeutung:

Definition. Ein Korper K heifit algebraisch abgeschlossen, wenn jedes Polynom p € K]t]
von positivem Grad eine Nullstelle in K besitzt.

Mit Hilfe der Division mit Rest zeigt man dann, dass fiir einen algebraisch abgeschlossenen
Korper ein Polynom vom Grad n mit Vielfachheiten gezahlt genau n Nullstellen hat. Z.B.
ist K = C ein algebraisch abgeschlossener Korper; dies ist der Inhalt des sogenannten
Fundamentalsatzes der Algebra, der hier aber nicht bewiesen werden soll.

Ist also K ein algebraisch abgeschlossener Kérper, so besitzt das charakteristische Po-
lynom ps (mit Vielfachheiten gezéhlt) genau n Nullstellen, und mithin besitzt f (mit
Vielfachheiten gezéhlt) genau n Eigenwerte.
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Beispiele.

(1)

Sei A = (:;1 _11> € My(R). Dann erhalten wir dazu das charakteristische Poly-
nom

pA(t):det(A—t-E):‘_4_t : ’:

-2 —1-t
A+t)(1+t)+2=+5t+6=(t+2)(t+3).
Somit erhalten wir die beiden Eigenwerte
A= =2, = —3.

Wir bestimmen nun die Eigenvektoren zu A\; = —2. Wir haben dazu das folgende
homogene lineare Gleichungssystem nicht-trivial zu 16sen:

() (@) = = (@)

G )26 )] @) - ()
(= 1)%(%2 ] O(o)
(5n)

&) _
&

. (=4 1 S
Eigenvektor der Matrix (_ 9 _1> mit Bigenwert

o O

[

mit a € K, a # 0. Damit ist (;)
—2. Wir bestétigen dies mit Hilfe einer Probe

(2 5) )= ()= 6)

Entsprechend erkennt man (?) = (g) mit o € K,«a # 0, als Eigenvektor zum
2

Eigenwert —3.

. [cosp —sing . . .. -
Sei A = (singb cos ¢ ) mit ¢ € (0,27), ¢ # 7m. Wir erhalten fiir das charakteris

tische Polynom
cos¢p —t —sing
sing cos¢—t
= (cos¢—t)? +sin® ¢ =12 — 2tcos ¢ + (cos® ¢ + sin? )
= t2—2tcos¢p + 1.

pa(t)
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Damit erhalten wir fiir die Eigenwerte

A2 = cos ¢+ +/cos? ¢ — 1.

Wegen cos? ¢ # 1, folgt cos’¢p — 1 < 0, also folgt \;» ¢ R. Somit besitzt die
Drehmatrix A keine Eigenwerte in R, also auch keine Eigenvektoren, was geometrisch
natiirlich unmittelbar klar ist.

4.3 Diagonalisierbarkeit

Wir erinnern an die Verabredung: K ist ein beliebiger Kérper und V' ein n-dimensionaler
Vektorraum iiber K. Damit definieren wir

Definition. Es seien f € L(V) und A € K ein Eigenwert von f, d.h. X ist eine Nullstelle
des charakteristischen Polynoms p; € K[t]; bekanntlich ist dann (¢ — \) ein Teiler von
pf(t). Der maximale, ganzzahlige Exponent a;y € N mit der Eigenschaft

(t =)™ [ps(t)

heifit die algebraische Vielfachheit des Figenwerts X.
Bemerkung. Sind f € L(V) und « € V ein Eigenvektor von f zum Eigenwert A, so gilt

flx)=Az<=(f—A-id) -z =0;
dies ist wiederum gleichbedeutend zu
x € ker(f — X -id).
Definition. Es seien f € L(V) und A € K ein Eigenwert von f, d.h. X ist eine Nullstelle
des charakteristischen Polynoms p; € K[t]. Dann nennen wir den Unterraum
Ey :=ker(f—X-id) CV
den Figenraum von f zum Eigenwert A\. Wir nennen dessen Dimension
By = dimg F)

die geometrische Vielfachheit des Eigenwerts .

Bemerkung. Der Eigenraum FE) besteht aus sdmtlichen Eigenvektoren von f zum Ei-
genwert A\. Nach der Theorie der linearen homogenen Gleichungssysteme erhalten wir fiir
die geometrische Vielfachheit von A

Br=n—1g(f—A-id).
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Beispiel. Es sei V = R3 und f € L(V) gegeben durch die Matrix

A:

S O N
N OO

1
2
0
Es folgt

ps(t) = pa(t) = (t = 2)%,
d.h. f besitzt nur den Eigenwert A = 2. Fiir diesen berechnen wir weiter

Oé)\:3aﬁ)\:3_rg = 2.

O O O
O O =
o O O

Lemma. Seien f € L(V) und A € K ein Eigenwert von f. Dann bestehen zwischen
algebraischer und geometrischer Vielfachheit die Ungleichungen

1 < By < ay.

Beweis. Die Ungleichung 3, > 1 folgt unmittelbar aus der Definition des Eigenwerts. Sei
nun {by, ..., bg, } eine Basis des Eigenraums E,; wir erginzen diese zu einer Basis B von
V. Die Matrix A von f beziiglich B hat die Form

0 A

mit A" € M,,_s, (K). Nach den Rechenregeln fiir Determinanten ergibt sich dann
pr(t) = pa(t) = (t = N)™ - pa(t),
d.h. wir haben die Teilbarkeitsbeziehung
(t =N ps().
Da a) maximal mit dieser Eigenschaft definiert wurde, folgt
B < .

O
Definition. Ein Endomorphismus f € L(V') heiit diagonalisierbar, falls V' eine Basis von
Eigenvektoren besitzt.
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Bemerkung. Seien f € L(V) und A € M, (K) die Matrix von f beziiglich irgendeiner
Basis B. Ist f diagonalisierbar, so kénnen wir speziall eine Basis B’ bestehend aus Eigen-
vektoren von f wéhlen. Bezeichnet A" € M,,(K) die Matrix von f beziiglich B, so folgt
mit der Basistransformationsmatrix S € GL, (K) von B nach B’

A1 0
Alzsil.A.S: '.. y
0 An
d.h. A’ ist eine Diagonalmatrix; hierbei sind Aq, ..., A, € K die Eigenwerte von f.

Definition. Eine Matrix A € M,,(K) heifit diagonalisierbar, falls eine invertierbare Matrix
S € GL,(K) existiert, so dal S~ - A - S eine Diagonalmatrix ist.

Lemma. Es sei f € L(V) ein Endomorphismus. Eigenvektoren zu paarweise verschiede-
nen Eigenwerten von f sind linear unabhdngig.

Beweis. Es seien vy, ..., v, Eigenvektoren zu den paarweise verschiedenen Eigenwerten
Aty ooy Ay von f. Zum Beweis der Behauptung fithren wir eine vollstéindige Induktion iiber
m. Ist m = 1, so ist die Behauptung wegen v; # 0 klar. Die Behauptung sei also fiir (m—1)
Eigenvektoren bewiesen. Fiir den Induktionsschritt betrachten wir die Linearkombination

a1 vy vt oy, v, =0

mit zunédchst unbestimmten Skalaren «q, ..., a,,. Nach Anwendung von f auf diese Rela-
tion, bzw. Multiplikation dieser Relation mit \; folgt:

Q1A - V1 F g Ao - Uy + oo+ ANy - U = 0,

bzw.
Oél)\l'U1+Oég>\1'UQ+...+Oém)\1'Um:0.

Subtraktion dieser beiden Gleichungen ergibt
as(Ag — A1) - vg + oo + (A — A1) - 0y, = 0.
Da Ag, ..., A, von \; verschieden sind, folgt nach der Induktionsvoraussetzung
Qg = ... = Qy, = 0.

Damit erhalten wir oy - v1 = 0, woraus «; = 0 folgt, was die lineare Unabhéngigkeit von
V1, ..., Uy beweist. O

Satz. Es sei f € L(V). Dann besteht die Aquivalenz:

f diagonalisierbar <= ps(t) = £(t — X)) - ... (E— A\)*7,
ozj:ﬁj (3:1,,7’)

Hierbei haben wir fiir ay;, Bx; abkiirzungshalber o, B; (j = 1,...,7) geschrieben.
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Beweis. = : Sei also f diagonalisierbar, d.h. es existiert eine Basis B von V' bestehend
aus Eigenvektoren; seien Ay, ..., A\, die dazugehorigen, paarweise verschiedenen Eigenwerte.
Indem wir die Matrix von f beziiglich B bilden, erhalten wir fiir das charakteristische
Polynom von f sofort

pr(t) = £ —A)™ - (E— M),

wobei a; die algebraische Vielfachheit zu A; (j = 1,...,r) bedeutet. Zum Eigenwert ),
von f existieren definitonsgeméf 3; linear unabhéngige Eigenvektoren. Nach dem vorher-
gehenden Lemma gibt es somit maximal

B1+ ...+ 0,

linear unabhéingige Figenvektoren zu f. Da f diagonalisierbar ist, muf3

ﬁ1++ﬁr:n

gelten. Da andererseits 3; < «; gilt, ist obige Gleichheit nur moglich, falls

;=03 (G=1.,7)
gilt.
<= Die Umkehrung ist nach dem Vorhergehenden klar. 0

Corollar. FEs sei f € L(V') ein Endomorphismus mitn = dimg V' paarweise verschiedenen
Eigenwerten. Dann ist f diagonalisierbar.

Beweis. Voraussetzungsgemif ist das charakteristische Polynom von f gegeben durch
pr(t) = (= A1) - (E— M),

wobei \q, ..., A, die n paarweise verschiedenen Eigenwerte von f sind, d.h. die algebraische
Vielfachheit a; von ); ist Eins. Aufgrund der Ungleichungen

l=a;>203;>1
folgt sofort
O[j:ﬁj:]_ (jzl,,T)
Nach dem vorhergehenden Satz ist f somit diagonalisierbar. O

Bemerkung. Wir erinnern an den Begriff der direkten Summe: Dazu seien U;, Uy C V
zwei Unterrdume und U = Uy + U,. Diese Summe heif3t direkt, falls jeder Vektor u € U
in genau einer Weise als Summe

U = Uy + U

mit uy € Uy, uy € Uy dargestellt werden kann. Wir schreiben dann

U=U,®U,
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und sagen, dafl U direkte Summe von Uy, Uy ist.

Satz. Es sei f € L(V). Dann besteht die Aquivalenz:

.
f diagonalisierbar <— V = @EAJ.,
Jj=1
wobei A\, ..., A, die paarweise verschiedenen Figenwerte von f sind.

Beweis. = : Da f diagonalisierbar ist, zerfallt das charakteristische Polynom nach dem
vorhergehenden Satz in Linearfaktoren

Pr(t) = (= M)™ - (£ = M),

und es gilt
a; = ﬁj (j = 1, ...,7“).

Indem wir Basen von E), ..., )\, vereinigen, erhalten wir

B+ ...+ B

linear unabhéingige Vektoren von V. Wegen
61+---+6T:O./1+...+04T2n

folgt somit
V == Z E)\j.
j=1

Ist nun v € V, so gilt also
V=01 + ...+ 0

mit v; € By, (j=1,...,7). Ist
v=0] + ...+,

eine weitere Darstellung von v mit v} € Ey; (j = 1,...,7), so folgt
(v —v}) + ...+ (v, —v)) = 0.

Aufgrund der linearen Unabhéngigkeit von Eigenvektoren zu paarweise verschiedenen
Eigenwerten folgt somit

!/ /
V] = Vg, ..., Uy = Uy,

also

.
j=1

.

<= : Gilt umgekehrt V' = @ E\, mit r paarweise verschiedenen Eigenwerten Ay, ..., A,
j=1

so besitzt V' insbesondere eine Basis von Eigenvektoren; somit ist f diagonalisierbar. [
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Beispiel. Es sei

0 -1 1
A=[-3 —2 3| e My(R).
—2 -2 3

Entscheide, ob A diagonalisierbar ist und bestimme gegebenenfalls S € GL,(R), so dafl
S—t. A.S diagonal ist. Es ist

— -1 1
palt) =|-3 —2-¢ 3
2 -2 3¢
—2-t 3 11 11
=0 3—t+gwﬁ 3—J_2L2—tJ

=(—t)((t+2)(t—3)+6)+3(t—3+2) —2(-3+t+2)
=—t({t*—t)+3(t—1)—2(t—1)
=+t —1=—(t—1)>*t+1).

Es fOlgt )\1 = 1, o] = 2, )\2 = —1, Qg = 1.
A1 = 1: Betrachte

-1 -1 1 & 0
-3 -3 3 &1 =10
-2 -2 2 &3 0
Es folgt
dimFE,, =3 —-rg(A—X\-E)=3-1=2,
also

51 =2 = Q.
Ay = —1 : Betrachte

1 -1 1 &1 0
-3 -1 3 &1 =10
-2 =2 4 &3 0
Es folgt
dimFE,,=3—-rg(A—Xy-E)=3-2=1,
also
Bo=1=ay.
Damit ist A diagonalisierbar. Zur Bestimmung von S betrachten wir das Gleichungssystem
=& — &+ & =0,
welches zur Basis
1 0
0,11
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von F), fiihrt. Weiter betrachten wir das Gleichungssystem

& — & + & =0
— + =0
36— & 3 =0 = Y _54252 N 6523 _ 0
=26 — 2% + 4& = 0 ’
welches zur Basis

1

3

2

von F), fiihrt. Damit setzen wir

nn

I
—_ O =
[ e R )
N W o=

und berechnen

1 -1 1

St=-|-3 -1 3

1 1 -1

Damit folgt:
A = S1.A.8

1 1 -1 1 0 -1 1 1 01
= 3 -3 -1 -3 -2 3 01 3
1 1 -1 -2 -2 3 1 1 2

1 1 -1 1 1 0 -1

= 3 -3 -1 3 01 -3

1 1 -1 1 1 =2

1 2 0 0 1 0 0

= 3 02 O0)J=1]101 0

00 =2 0 0 -1
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4.4 Minimalpolynome

Wir erinnern daran, dafl eine Teilmenge a eines kommutativen Rings R Ideal genannt
wird, falls a beziiglich der Addition eine abelsche Gruppe ist und R-a =a- R C a gilt;
speziell konnen wir von einem Ideal a des Polynomrings K|t| sprechen. Ein Ideal a C R
heifit Hauptideal, falls p € a existiert, so daB a = (p) ist, d.h. alle Elemente von a sind
Vielfache von p.

Proposition. Jedes Ideal a C K[t] ist ein Hauptideal.

Beweis. Ohne Einschrankung kénnen wir a # (0) annehmen. Wir setzen dann
d:=min{d|3f € a,f #0,deg f =6}

und wéhlen p € a mit degp = d. Mit Hilfe des Euklidischen Algorithmus erhalten wir fiir
ein beliebiges a € a
a=p-q+r

mit ¢,r € K[t] und r = 0 oder degr < degp. Wire nun r # 0, so wire
r=a—p-qeca

ein von Null verschiedenes Element des Ideals a, dessen Grad echt kleiner als degp wére.
Dies ist aber aufgrund der Wahl von p nicht méglich, also gilt » = 0 und somit a = p - q.
Dies beweist a = (p). O

Bemerkung. Ist a C K[t],a # 0, so konnen wir das erzeugende Polynom p im Beweis der
vorhergehenden Proposition mit einem beliebigen Skalar ungleich Null multiplizieren und
erhalten wieder ein erzeugendes Element des Ideals. Damit kénnen wir erreichen, dafl der
hochste Koeffizient von p Eins ist; wir nennen p normiert. Damit ist p eindeutig bestimmt.

Definition. Es sei a C K]Jt],a # 0, ein Ideal. Dann heifit das normierte Polynom m,
welches a erzeugt, das Minimalpolynom von a.

Beispiel. Es sei f € L(V) ein Endomorphismus; dann sind auch f/ = fo ..o f (j-mal)
Endomorphismen von V. Ist speziell p € Kt],

p(t) =aq-t*+ ... +a -t +ag,
so konnen wir anstelle von ¢ den Endomorphismus f einsetzen und erhalten
p(f)=aq- f*+..+ai- f+ao-id € L(V);
unter Umsténden kann dies der triviale Endomorphismus 0 € L(V') sein. Wir setzen
ap :={p e K[t]|p(f) =0 L(V)}.

Man verifiziert sofort, dal ay ein Ideal ist. Wir bezeichnen das nach dem Vorhergehenden
existierende Minimalpolynom von ay durch m; € K|[t]. Dies ist das normierte Polynom
kleinsten Grades mit m(f) =0 € L(V).
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Definition. Sei f € L(V') und a; wie zuvor. Wir nennen m; € K[t] das Minimalpolynom
von f.

Bemerkung. Ist A € M, (K), so kann man speziell auch vom Ideal a4 und seinem
Minimalpolynom m,4 sprechen. Aufgrund der intrinsischen Konstruktion ist klar, dass
mit S € GL,(K) die Gleichheit a4 = ag-145 und somit

ma(t) = mg-145(t)

gilt. Dies laf3t sich aber auch direkt nachrechnen.

Satz. (Cayley-Hamilton). Seien f € L(V) und py € K|t] das charakteristische Polynom
von f. Dann gilt p;(f) =0 € L(V).

Bemerkung. Mit den obigen Bezeichnungen haben wir: p; € ay, also my | py.

Beweis. Nach Wahl einer Basis B von V' wird der Endomorphismus f € L(V) durch
die Matrix A € M, (K) dargestellt. Die Behauptung des Satzes von Cayley-Hamilton

tibersetzt sich dann wie folgt in die matrizielle Sprache: Ist A € M,,(K) und ps € K]Jt]
das charakteristische Polynom von A, so gilt pa(A) =0 € M,,(K).

Um den Satz zu beweisen, geniigt es, die letztere Behauptung zu beweisen. Dazu betrach-
ten wir die Matrix

B(t):=%A—-t-FE) e M,(K]t]);

die Eintriage von B(t) aulerhalb der Diagonalen sind Elemente von K, in der Diagonalen
stehen lineare Polynome. Weiter gilt

det B(t) = det(A —t- E) = pa(t).

Wir ersetzen nun die Unbestimmte ¢ durch die Matrix A und jeden Eintrag aj ; durch
ay,; - By damit erhalten wir

a1 E—A an1 - B
a1 E :
B(A) = € M,,(K[A]).
: Qpn-1-E
a1, B apn-E—A

Mit Hilfe der Standardbasis {ey, ..., e, } von K™ berechnen wir nun leicht

€1 0517161—1461 + Qo162 + ... + Qp 16n 0

€n aq €1 + agnes + ...+ e, — Ae, 0

Es sei nun B(t) € M, (K[t]) die Matrix der Minoren von (A — ¢ - E). Gem# Corollar,
Seite 61, erhalten wir dann

"A—t-E)-B(t)=detB(t)- E,
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d.h. B
B(t) - B(t) = pa(t) - E.
€1
Einsetzen von A anstelle von ¢t und Multiplikation mit | : | liefert unter Beriicksichtigung
€n
der vorhergehenden Rechnungen
pa(A) €1 N el 0
' P =BA)BA) - =]
pA(A) €n €n 0
d.h.
pa(A)-e;=0
fir y = 1,...,n. Damit folgt
pa(A) =0¢€ M,(K),
wie behauptet. 0
Beispiel. Sei
0 1
A= RO | € M, (K)

0
mit d — 1 Einsen oberhalb der Hauptdiagonalen, 1 < d < n. Man priift leicht nach:
palt) =£1", ma(t) =1".
Extremfille:
d=1 = pA(t) :j:mA(t)”,
d=n = pa(t) =£mal(t).

Satz. Seien f € L(V) und py € K[t], bzw. my € K|t| das charakteristische, bzw. das
Minimalpolynom von f. Dann gilt:

(i) my | py-

(ii) py | m'.

Beweis. (i) Dies folgt unmittelbar aus dem Satz von Cayley-Hamilton.

(ii) Wir nehmen an, dafl K algebraisch abgeschlossen ist; dies ist keine Einschréinkung,
da man andernfalls den Koérper K in einen algebraisch abgeschlossenen Korper einbetten
kann und dann {iber diesem Korper argumentiert (Basiswechsel). Somit haben wir

pr(t) =L (t = A)* o (B = A)™
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mit paarweise verschiedenen Aq, ..., A,. Aufgrund von (i) gilt
met)=E = )" (= A)"
mit
0<vy;<a; (j=1,..,1).

Wir habenv; > 1 (j = 1,...,r) nachzuweisen. Im Gegenteil dazu nehmen wir z.B. 7, =0
an. Es sei dann v; € E), \ {0} ein Eigenvektor zu \;. Einerseits gilt dann wegen m(f) =0
die Beziehung

my(f) vy =0.
Andererseits gilt fiir j =2,...,r
(f = Aj-id) - = (A = Ay) -ur € By, \ {0],

also auch
(f =X -id)" - v € By, \ {0}
fiir k =1,2,3,.... Dies beweist sofort

ms(f)-vr = (f = Ag-id)2 - - (f = A -id)7 -0y £ 0,
ein Widerspruch. Somit gilt v; > 1 fiir j = 1,...,7, und es folgt daraus
Dy ’ m? 0

Definition. Ein Endomorphismus f € L(V') heifit nilpotent, falls eine Basis B von V
existiert, so dafl die Matrix A € M,,(K') von f beziiglich B die Form

0 *
A:

hat.

Bemerkung. Man entnimmt dieser Definition sofort:

pr(t) = £t
me(t) = t7 (1<d<n).

Insbesondere stellen wir also fest, dass
fF=0eL(V)

fiir k£ > d gilt.
Wir bemerken, daf§ auch die Umkehrung davon gilt, d.h. ist f € L(V) und existiert k € N
mit f* = 0, so ist f nilpotent.
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4.5 Die Jordansche Normalform

Es seien K ein Korper und V' ein K-Vektorraum mit n = dimg V.

Definition. Es seien f € L(V) und A € K ein Eigenwert von f mit der algebraischen
Vielfachheit «. Dann nennen wir

Hy, = {veV|(f-X-id)*=0}
= ker(f —\-id)*
den Hauptraum von [ zum FEigenwert \.

Satz 1. Es sei f € L(V), und das charakteristische Polynom von f zerfalle in Linearfak-
toren
pr(t) = £ — M) - - (E— A

Dann gilt:
(i) f(Hy) C Hy,, dimg Hy, = a5 (j=1,...,7).

(ii) V = @ H,,.
j=1
(i) f = fp+ fn, wobei fp € L(V) diagonalisierbar, fx € L(V') nilpotent und fpo fx =

fN e} fD 1st.

Beachte. Ist K algebraisch abgeschlossen, so ist die Voraussetzung des Satzes automa-
tisch erfiillt.

Bemerkung. Der vorhergehende Satz iibersetzt sich wie folgt in die Sprache der Matrizen:
Ist A€ M, (K)und pa(t) = £(t — X)) - ...« (t — A\)°r, so existiert S € GL,(K) mit

MEL+ N 0
A=5"14.5= ,
0 ANE,. + N,
wobei
Aj *
NEj+ Ny = € M,,(K)
0 A

fir j = 1,..., 7. Insbesondere gilt A’ = D+ N, wobei D € M,,(K) diagonal und N € M,,(K)
nilpotent ist.

Dem Beweis des Satzes schicken wir das folgende Lemma voraus.

Lemma. Seien f € L(V),\ € K ein Eigenwert von f mit algebraischer Vielfachheit o
und g := f—X-id € L(V). Wir setzen

4 = mingj|ker(¢?) = ker(¢™*)},
und U := ker(g%), W := im(g?). Dann gilt:
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(1) d = min{jlim(¢’) = im(g"*")}.
(ii

)

) glU) CU,gW)CW, dh. UW sind g-invariante Unterrdume von V.
(iii) (glv)? =0, (g|lw) ist ein Isomorphismus.
)

)

(iv mg\U( ) = te.
(v) V=UasW, dimgU =a>d, dimgW =n—a.
Beweis. (i) Mit Hilfe der Aquivalenzen
ker(¢g?) = ker(¢g/ ™) <
dimg (ker(g7)) = dimg (ker(¢’*1)) <
dimg (im(¢g’)) = dimg (im(¢' ™)) <
im(g’) = im(g’*")
ergibt sich sofort die erste Behauptung.
(ii) Sei v € U, d.h. g%(u) = 0. Dann gilt ¢%(g(u)) = ¢*™(u) = g(¢%(u)) = 0, d.h. g(u) € U.
Damit folgt g(U) C U.
Sei w € W, d.h. w = g¢%(v) fiir ein v € V. Dann gilt g(w) = g(g%(v)) = ¢ (v) €
im(g4t1) = W. Damit folgt g(W) C W.
(iii) Wir haben
(glo)? = (g’ker(gd))d = gd\ker(gd) = 0.
Die lineare Abbildung

glw : W =im(g¢?) — im(g|lw) = im(¢"") =W

ist surjektiv, also auch injektiv. Somit ist g|y ein Isomorphismus.
(iv) Nach (iii) gilt (g|y)? = 0. Wir nehmen nun (g|;)¢~! = 0 an. Dann folgt

ker(gd) =U C ker(gd_l) C ker(gd),

d.h. ker(g?71) = ker(g?), im Widerspruch zur Definition von d. Damit ist d minimal mit

(glv)* =0, also myy, (t) = t*.
(v) Wir zeigen zundchst U N W = {0}. Dazu sei v € UNW, d.h.

g'(v) =0, v=yg'(w) (WeV).

Zusammengenommen ergibt sich
g*(w) =0,

d.h. w € ker(g??) = ker(g?). Damit folgt

v = g%(w) = 0.
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Damit ergibt sich U N W = {0}. Da nun andererseits
dimy U + dimg W = dimg (ker(g?)) + dimg (im(g?)) = n

gilt, folgt V. =U & W.
Es sei p, € K|t] das charakteristische Polynom von g. Wegen p,(t — X\) = ps(t) hat p, die
Nullstelle ¢ = 0 mit Vielfachheit «, d.h.

Py(t) = 1% - q(t)

mit ¢ € K[t],q(0) # 0. Aufgrund der g-Invarianz von U, W und wegen V = U & W gilt
andererseits

pg(t) = pglU(t) 'p9|w<t>;
Da g|w ein Isomorphismus ist, gilt pg,, (0) # 0. Damit folgt

pg\U(t) = it&:

woraus dimg U = « und somit auch dimgx W = n — « folgt. Die Ungleichung o > d folgt
sofort aus (iv). O

Bemerkung. Mit den Bezeichnungen des Lemma, insbesondere (v), folgt U = H, und
(f —A-id)|m, ist nilpotent.

Beweis von Satz 1. Es sei also f € L(V), und das charakteristische Polynom von f zerfalle
in Linearfaktoren
pr(t) = £(E = A)M - (E =AY

Zum Beweis von (i), (ii) fithren wir einen Induktionsbeweis. Fiir n = 1 ist die Behauptung
offensichtlich richtig; wir nehmen also an, daf (i), (i) fir Vektorrdume der Dimension
kleiner als n gelten. Mit den Bezeichnungen des vorhergehenden Lemma betrachten wir
nun

g=Ff—\-id € L(V)

und

d
Il

ker(g?) = ker(¢9*) = Hy,,
W = im(g%).

Nach dem Lemma gilt
V=H, &W,

wobei sowohl H), als auch W g-invariante und damit auch f-invariante Unterrdume von
V' sind; weiter gilt
dim K H A — O

Aufgrund der f-Invarianz von H,, und W folgt sofort

ple(t) =t — X)) -(t =N
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Damit kénnen wir die Induktionsvoraussetzung auf f|y € L(W) anwenden. Es ergeben
sich sofort (i), (ii).
Um (iii) zu beweisen, argumentieren wir in matrizieller Sprache. Aufgrund der Zerlegung

v,
j=1

mit dimg Hy; = a; und wegen der f-Invarianz von H); existiert eine Basis B von V, so
daBl f beziiglich B durch die Matrix

Ay 0
A= GMn(K)
0 A,

mit A; € My, (K) (j =1,...,7) dargestellt wird. Nach dem vorhergehenden Lemma gilt
dabei
(Aj = ;- Ej)™ =0 € M, (K)
fiir geniigend grofles d;, d.h.
Nj - Aj - )‘j . Ej

ist nilpotent (j = 1,...,r). Mit Hilfe eines geeigneten Basiswechsels in H); koénnen wir

ohne Einschrankung
0 *

Nj: EMaj(K)
0 0

erreichen (j = 1,...,7). Dies zeigt die Existenz von S € GL,(K) mit

ME + Ny
St A.S= ,
AME,. + N,
wobei
Aj *
)\jEj‘i‘NjZ EMaj<K)
0 Aj

gilt. Daraus entnehmen wir insbesondere die Zerlegung
S1.A.S=D+N,

wobei D diagonal und N nilpotent ist. Direktes Nachrechnen zeigt nun D - N = N - D.
Dies beweist (iii). O
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Zur Formulierung der Jordanschen Normalform werden wir abschliefend in H}; eine geeig-
nete Basis konstruieren, so daf die zugehorige Matrix N; eine moglichst einfache Gestalt
hat.

Definition. Zu k € N definieren wir die Jordanmatriz

0 1 0

Ji = | e M),
L
0 0

Es gilt JF = 0.

Satz 2. Es seien U ein K -Vektorraum, g € L(U) nilpotent und d := min{j|g’ = 0}. Dann
existieren eindeutig bestimmte sy, ...,5q4 € N mit

d-8d+(d—1)~8d_1+...+1'81 :dimkU
und eine Basis B von U, so daff die Matriz B von g beziiglich B gegeben ist durch
Jq 0

}sq — mal

Ji

}s1 — mal

0 J1
Beweis. Mit U; := ker(g7) (j =0,1,2,...) erhalten wir die echt aufsteigende Kette

{O}ZUogUlc...gUdflgUd:U.

=

Wir stellen nun fest:

(a)
9 Uj) = {ueUlglu) € Uj1}

= {ueUlg ! g(w) = ¢’(u) = 0}
- U,
Dies zeigt insbesondere

9(U;) = g9~ (U;j—1)) € Uj_s;

dies ist im allgemeinen eine echte Inklusion.
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(b) Ist W C U ein Unterraum mit W N U; = {0} fiir ein j, so ist g|w injektiv, denn
wegen ker(g) = Uy C U; gilt ker(glw) = W Nker(g) C W NU; = {0}.

Wir bilden nun die Zerlegung
V = Ud = Ud,—l D Wd (dh Ud—l N Wd = {0})

Nach (a) gilt
g(Ug—1) C Ug—a, g(Wy) C Uq_r;

weiter folgt mit (a)

Ua—2 N g(Wa) = {0},
denn ist v € Ug_o N g(Wy), d.h. v = g(w) mit w € Wy, so folgt wegen g(w) = v € Uy_
die Beziehung w € g1 (Uy_s) = Uy_1, also w € Ug_y N Wy = {0}.
Indem wir weiter zerlegen
Ui =Us2®@Wy 1 (dh. UgoN Wy ={0}),

folgt nach dem Vorhergehenden g(W,) C W,_;. Iterativ erhalten wir folgende Zerlegungen
von V:

Uq
!
Ui1r & Wy
! !
Uia @ Wi @ Wy
! ! l
| I !
U0 & Wy, & W3 & ... & W,
! ! ! !

Uy © Wi & Wy & ... & Wagr & Wy,
wobei die Pfeile die Wirkung von g zeigen. Also besteht die Zerlegung

U=W1& .0 Wy,
wobei die Einschrankungen von ¢ auf
Wy — Wygq — ... — W
nach (b) alle injektiv sind. Beginnend mit W, bauen wir nun wie folgt eine Basis U aulf:
{wl? . Wi}

{g(w\™), .., g(w'D); iV w1y

_ d _ d _ d—1 _ d—1 1 1
{g" (™), ..., g (wWD); g 2wV, o g2 (WD) sl WD)
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hierbei steht in der ersten Zeile eine Basis von Wy, in der zweiten Zeile eine Basis von
Wy_1, ..., in der letzten Zeile eine Basis von W;. Die geordnete Basis B von U erhalten wir
nun, indem wir im vorhergehenden Schema in jeder Spalte von unten nach oben laufen
und die Spalten von links nach rechts lesen. Die Matrix B von g beziiglich B hat nun
ersichtlich die behauptete Form. O

Jordansche Normalform. Fs sei f € L(V), und das charakteristische Polynom von f
zerfalle in Linearfaktoren

pr(t) = £t —A)™ - (E=A)™

Dann ezistiert eine Basis B von V', so daff die Matriz A € M,,(K) von f beziglich B die
folgende Form hat:

ME + Ny
A=
ArEr + N,

mit \jE; + N;j € Mg, (K) und

de 0

' }Sg) — mal
de
N, =
Ji
. }sgj) — mal ,
0 J1

wobei d; - st(fj'_) +(d; —1)- s&?_l +..+1- sgj) = a; nach Satz 2 bestimmt werden. Es ist d,

die Vielfachheit von \; im Minimalpolynom m¢ von f. 0
Beispiel. Es sei
3 4 3
A=1-1 0 —1] € M3(R).
1 2 3

Man berechnet sofort
pa(t) = —(t —2)°.
Mit B := A —2- E € M3(R) berechnet man sofort
B+#0,B*#0,B% =0,

d.h.
ma(t) = (t —2)%.
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Mit den Bezeichnungen des vorhergehenden Satzes haben wir

Uo = {0},

1
U1 = ker(B):< -1 >,
1

1 0
U, = ker(B2)—< —-1],(-1 >
1 1

Wir haben die Zerlegungen

R?’ - UQEB W3
— U1 @ WQ @ W3
- UO @ Wl @ WQ @ Wg.

0
W3 - < 0 >7
1

3
Wy = B(W3):< —1 >,
1

Damit wahlen wir

Damit setzen wir

2 3 0 L [~1 30
S=|-2 -1 0], S*l_l—l 2 2 0
2 1 1 0 4 4

und erhalten

2 1
A=8"1.4.9=(0 2
00

die Jordansche Normalform von A.



Kapitel 5

Euklidische und unitare
Vektorraume

5.1 Skalarprodukte

In diesem Kapitel werden wir zwischen den Grundkérpern K = R und K = C zu unter-
scheiden haben.

5.1.1 Der Fall K =R

Es sei V' ein R-Vektorraum; unter dem kartesischen Produkt V x V ist die Menge
{(z,y)|x € V,y € V'} zu verstehen.

Definition. Eine Abbildung (-,-) : V x V — R, d.h. (z,y) — (z,y) (x,y € V) heifit
ein Skalarprodukt auf V, falls die drei folgenden Eigenschaften erfiillt sind:

(i) (-,-) ist bilinear, also linear in beiden Argumenten, d.h.

(Mx1 4+ Aoz, y) = M(@1,y) + Ao(@2,y),
(@, pan + poy2) = (@, y1) + pa(r, y2),
fiir alle x, x1, 2, y,y1,y2 € V und alle A\, Ao, i1, o € R.

(ii) (-,-) ist symmetrisch, d.h.
(z,y) = (y, )
fiir alle z,y € V.
(iii) (-,-) ist positiv definit, d.h.
(r,z) >0

fiir alle z € V, & # 0.

89
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Bemerkung. Es kénnen auch Skalarprodukte (-,-) fiir Vektorrdume V iiber beliebigen
Korpern definiert werden. Dann wird allerdings nur die Bilinearitdt und die Symmetrie
gefordert, weil die positive Definitheit im allgemeinen keinen Sinn macht. Wir wollen uns
hier aber nicht mit dieser allgemeineren Situation beschéftigen.

Definition. Ein R-Vektorraum V' mit einem Skalarprodukt (-,-) heifit ein euklidischer
Vektorraum.

Beispiel. Es sei V = R". Dann wird durch

n 61 M
(@)= G ymitz=| : |, y=| :

ein Skalarprodukt definiert (Ubungsaufgabe). Wir nennen es das Standardskalarprodukt
des R™.

5.1.2 Der Fall K =C

Es sei V' ein C-Vektorraum; wiederum sei unter V' x V' das kartesische Produkt {(z,y)|zx €
V,y € V'} verstanden.

Definition. Eine Abbildung (-,-) : V x V — C, d.h. (z,y) — (z,y) (z,y € V) heifit
Skalarprodukt auf V', falls die drei folgenden Eigenschaften erfiillt sind:

(i) (-,-) ist linear im ersten und antilinear im zweiten Argument, d.h.

(Mz1 + Aoxo,y) = Ai(z1,y) + Xa(22, ),
(z, payn + poy2) = palz, y1) + (T, yo),

fiir alle x, x1, w9, y,y1,y2 € V und alle \y, Ao, i1, o € C.

(i) (-,-) ist hermitesch, d.h.

(z,y) = {y, )
fiir alle xz,y € V.

(iii) (-,-) ist positiv definit, d.h.
(x,z) >0

fiir alle z € V,x # 0.

Bemerkung. Man zeigt leicht, daf die Linearitdt von (-, -) im ersten Argument zusammen
mit der Hermitizitédt die Antilinearitdat im zweiten Argument impliziert; dementsprechend
miifite in (i) nur die Linearitdt von (-,-) gefordert werden.

Aufgrund der Hermitizitét folgt fir « € V die Gleichung (z,z) = (z,z), d.h. (z,z) € R;
dementsprechend ist die Eigenschaft (iii) iiberhaupt erst sinnvoll.
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Definition. Ein C-Vektorraum V' mit einem Skalarprodukt (-, -) heifit ein unitirer Vek-
torraum.

Beispiel. Es sei V = C". Dann wird durch
n £1 T
(wy)=Y &-mmite=| i |, y=| :
=1 &n T
ein Skalarprodukt definiert. Wir nennen es das Standardskalarprodukt des C".

Lemma (Cauchy-Schwarzsche Ungleichung). Es sei V' ein euklidischer bzw. unitirer
Vektorraum. Dann besteht fiir zwei Vektoren x,y € V' die Ungleichung

[z, ) < (2,2) - (v, ),
wobei das Gleichheitszeichen genau dann gilt, wenn x und y linear abhdingig sind.

Beweis. Ist y = 0, so ist die Behauptung sofort wegen (z,y) = 0 und (y, y) = 0 klar. Daher
konnen wir im folgenden y # 0 und somit auch (y,y) > 0 annehmen. Fiir einen beliebigen
Skalar A € R bzw. A € C, folgt dann aufgrund der Definition des Skalarprodukts

0 < (z—Ay,z— \y)
= (z,x) — My, z) — Mz, y) + ANy, y)
= (z,z) = Mz, y) — Mz, y) + Ay, ).

Wiéhlt man nun speziell A = (x,y)/(y,y), so ergibt sich die Ungleichung

(z.9)*  (xy)’ | [y
e, z) = W) () " (v, y) =
— (z,2)(y,y) — [{z,y)? > 0
— (2, )P < (z,2)(y,y).

Dies liefert den ersten Teil der Behauptung.
Zum Beweis des zweiten Teils beachtet man, dafl in den obigen Ungleichungen genau dann
das Gleicheitszeichen steht, wenn

(x = Ay, — Ay) =0
gilt; dies ist aber gleichbedeutend mit
r— Ay =0+ 2= \y,

d.h. x und y sind linear abhéangig. O
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Definition. Seien V ein euklidischer bzw. unitidrer Vektorraum und x € V. Die nichtne-
gative Zahl
|z]| :== (=, z)

heilt die Linge oder die Norm oder der Betrag des Vektors x.

Lemma. Es sei V' ein euklidischer bzw. unitirer Vektorraum. Dann besitzt die Norm
folgende drei Eigenschaften:

(i) || - || st positiv definit, d.h.

|lz|| >0V e V| ||z|| =0 <=z =0.

(ii) || - || ist homogen, d.h.

|Az|| = A - ||lz|| Vo € V', VA € R, bzw. VA € C.

(iii) || - || erfillt die Dreiecksungleichung, d.h.

[ +yll < llzll +llyll vVo,yeV.

Beweis. Die Eigenschaften (i) und (ii) folgen unmittelbar aus der Definition des Skalar-
produkts. Eigenschaft (iii) folgt mit Hilfe der Cauchy-Schwarzschen Ungleichung, ndmlich

lz+yl? = (z+y,z+y)

= (z,7) +(z,y) +(z,9) + (¥, )
]| + 2Re({z, y)) + [ly|®
2] + 2|(z, y)| + [|lylI?

IA

IN

(1 + 20|l Iyl + ly]1*
= (=l +lly)*

Bemerkung. Seien V' ein euklidischer bzw. unitidrer Vektorraum und z,y € V. Der
Abstand oder die Distanz d(x,y) von x nach y ist dann definiert durch

d(z,y) = [l =yl
Der Abstand bzw. die Distanz erfiillt ebenfalls die Eigenschaften der positiven Definitheit

und der Homogenitéit sowie die Dreiecksungleichung.

Definition. Es sei V ein euklidischer bzw. unitarer Vektorraum. Ein Vektor x € V' heif3t
normiert, wenn ||z| = 1 gilt.
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Bemerkung. (Darstellung von Skalarprodukten durch Matrizen)
Es sei V' ein n-dimensionaler euklidischer Vektorraum mit Basis B = {by,...,b,}. Sind
z,y€Vound x =37 §by, y =D 1 meb, so ergibt sich

T

<IL’,y> = <Z€]b]’z77kbk> = Z Sjnk’<b]7bk> = (517- .- 7671)"4 s
j=1 k=1

k=1 M
wobei die Matrix A € M,,(R) gegeben ist durch die Skalarprodukte
A = ({bj, b)) 1<j k<n-

Die Matrix A heifit Gramsche Matrix; sie ist offensichtlich symmetrisch.

Entsprechend folgt fiir einen unitdren Vektorraum V' mit Basis B = {by,...,b,}

m
<x?y>:<§17a§n)A )
Tn
wobei die Matrix A € M,,(R) wiederum gegeben ist durch die Skalarprodukte
A = ((bj, b)) 1<j k<n-

Die Matrix A wird wieder Gramsche Matriz genannt. Im Gegensatz zum euklidischen Fall
gilt aber

((bj, b)) 1<jmen = ((br, b)1<jnen <= A = "A;
A heifit nun hermitesch.

Bemerkung. (Verhalten der Gramschen Matrix unter Basistransformation)
Es sei V ein n-dimensionaler euklidischer Vektorraum mit Basen B = {by,...,b,}, B =
{04, ...,0),} und Gramschen Matrizen A = ((b;, bi))1<jr<n, A = ((b],0,,))1<t,m<n. Mit

»Ym
der Basistransformationsmatrix S = (0,;)1<ji<n, von B nach B, d.h.
n
=Y oub (I=1,...,n)
j=1

folgt dann

(b, b)) = <Zgj,lbjaz(7k,mbk>
j=1 k=1

= Z Uj,l<bj>bk>0k,m

jk=1

= Zto'l,j<bjabk>0'k,m~

J,k=1
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Somit erhalten wir die Transformationsformel
A =1'S.A4.8.

Analog finden wir fiir einen n-dimensionalen unitiren Vektorraum V mit Basen B =
{by,...,b,}, B = {by,...,b }, Gramschen Matrizen A, A" und Basistransformationsma-
trix S von B nach B’ die Transformationsformel

A=1'S. 4.8

5.2 Winkelmessung und Orthogonalitét

Es sei zunéchst V' ein euklidischer Vektorraum. Sind x,y € V, z,y # 0, so gilt aufgrund
der Cauchy-Schwarzschen Ungleichung

()] < ]l -yl = -1 < 7 <
-yl

Damit wird die folgende Definition sinnvoll.

Definition. Es sei V' ein euklidischer Vektorraum. Der Zwischenwinkel v, 0 < v < T,
zwischen x,y € V', x,y # 0, ist gegeben durch

(z,y)

cos(y) == —2=—.
]l - Iyl

Dies motiviert die folgende, allgemeinere Definition.

Definition. Es sei V' ein euklidischer bzw. unitéirer Vektorraum. Dann heiflen zwei Vek-
toren x,y € V senkrecht oder orthogonal zueinander, in Zeichen x L y, falls (z,y) = 0
gilt.

Definition. Es sei V' ein euklidischer bzw. unitdrer Vektorraum. Eine nichtleere Menge
{z1,..., 2y} von Vektoren 0 # z; € V (j = 1,...,m), die paarweise zueinander orthogo-
nal sind, heifit ein Orthogonalsystem; sind die Vektoren iiberdies normiert, so spricht man
von einem Orthonormalsystem.

Bildet die Basis B von V' ein Orthogonalsystem bzw. ein Orthonormalsystem so spricht
man von einer Orthogonalbasis bzw. von einer Orthonormalbasis.

Lemma. Seien V' ein euklidischer bzw. unitirer Vektorraum und {z1,...,x,} CV ein
Orthogonalsystem. Dann sind die Vektoren xq, ..., x,, linear unabhdingig.

Beweis. Es sei

i /\jZL‘j = 0.
j=1
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Skalarmultiplikation mit dem Vektor xy (k =1,...,m), liefert dann

0= <Z )\jxj,a:k> = Z)\j<wj,.ick> = \e(Tk, Tp).
j=1

j=1
Wegen x, # 0 ist (xg, xx) # 0, also folgt Ay, =0 fir k=1,...,m. O

Satz (Gram-Schmidtsches Orthogonalisierungsverfahren). Es sei V' ein n-dimen-
stonaler euklidischer bzw. unitirer Vektorraum. Dann besitzt V' eine Orthonormalbasis.

Beweis. Es sei B = {b,...,b,} eine beliebige Basis von V. Zuerst setzen wir
1
e = —.
104
Damit gilt |le1]| = 1, d.h. e; ist ein normierter Vektor. Mit einem unbestimmten Skalar A

setzen wir weiter
/
ey 1= by — Ney.

Wir bestimmen nun A derart, dafl (e}, e;) = 0 ist, d.h. mit Hilfe der Gleichung
0= (e5,e1) = (ba — Aex,e1) = (ba, e1) — AMer, e1) = (bz, e1) — A,

also
)\ = <b2, 61).

Damit erhalten wir
6/2 = by — <52, €1>€1;

da by, by linear unabhéngig voneinander sind, ist e}, # 0. Indem wir e}, normieren, d.h.

1 /
g 1= €
e
setzen, erhalten wir einen zu e; orthogonalen, normierten Vektor es.
Induktiv konstruieren wir auf diese Weise ein Orthonormalsystem {eq,..., e, }, wobei
1 < m < n gilt. Den néchsten Basisvektor e, 1 konstruieren wir wie zuvor durch den
Ansatz

e'm+1 = bm+1 — )\161 — ... )\mem,
dabei werden die Skalare Ai,...,\,, derart bestimmt, da88 e, , auf den Vektoren des
Orthonormalsystems {ey, ..., e, } senkrecht steht. Dies fithrt zu

<€lm+1,61> =0 = A= <bm+17€1>a

<€;n+17 em> =0 = )\m = <bm+1a €m>7

also

6:,n+1 = bm+1 — <bm+1, 61)61 — ... — <bm+17 €m>€m.
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Aufgrund der linearen Unabhéngigkeit von by, ..., by,1q ist e, ; # 0. Indem wir schlielich
€;,+1 normieren, d.h. )
/
Cmtl 1= T €1
" el ™
setzen, erhalten wir einen zu ey, ..., e, orthogonalen, normierten Vektor e,,.
Nach n Schritten erhdlt man endlich die gesuchte Orthonormalbasis {eq, ..., e,}. O

5.3 Orthogonale und unitire Abbildungen

Im folgenden sei V' ein euklidischer bzw. unitérer Vektorraum.

Definition. Eine lineare Abbildung f € L(V') heifit orthogonal bzw. unitdr, falls fir alle
x,y € V die Gleichheit

{(f(2), f(y)) = (z,y)
gilt.
Definition.
(i) Fiir einen euklidischen Vektorraum V' setzen wir

O(V)={f e L(V) | f orthogonal}.

(ii) Fiir einen unitdren Vektorraum V setzen wir

U(V) = {f € L(V) | f unitéir}.

Bemerkung. Ist f € O(V) bzw. f € U(V), so ist f offensichtlich eine lingen- und win-
keltreue Abbildung. Umgekehrt definiert eine lingen- und winkeltreue lineare Abbildung
eine orthogonale bzw. unitire Abbildung. Aufgrund der Relation

1
(w.y) = Sl +yl* = ll=1” = yll*)

geniigt es im letzteren Fall, nur die Léngentreue zu fordern.

Orthogonale bzw. unitdre Abbildungen sind wegen
f@)=0=[lf@)|=0= [zl =0=2=0

immer injektiv.

Lemma.

(i) Ist V' ein endlich dimensionaler euklidischer Vektorraum, so gilt O(V) C GL(V),
d.h. jede orthogonale Abbildung ist insbesondere bijektiv. Die Menge O(V') ist eine
Untergruppe von GL(V).

(ii) Ist V' ein endlich dimensionaler unitirer Vektorraum, so gilt U(V) C GL(V), d.h.
jede unitire Abbildung ist insbesondere bijektiv. Die Menge U(V') ist eine Unter-
gruppe von GL(V').
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Bewezs.

(i) Da f € O(V) injektiv ist, folgt aufgrund der endlichen Dimension von V' auch die
Surjektivitét von f, also f € GL(V).
Offensichtlich ist id € O(V), und mit f,g € O(V) ist auch f o g € O(V). Fiir die
Inverse f~! von f € O(V) berechnen wir schliefSlich

(@) = (F(F @), FU @) = (@), F ()

fir alle z,y € V, dh. f=' € O(V). Damit ist O(V) als Untergruppe von GL(V)
nachgewiesen.

(ii) Der Beweis im unitéren Fall verlauft analog zu (i). O

Definition.

(i) Ist V ein endlich dimensionaler euklidischer Vektorraum, so nennen wir O(V) die
orthogonale Gruppe von V.

(ii) Ist V ein endlich dimensionaler unitérer Vektorraum, so nennen wir U(V') die unitdre
Gruppe von V.

Definition.

(i) Eine Matrix S € M, (R) heifit orthogonal, falls S- 'S = E gilt; dquivalent dazu ist
die Bedingung S—! = S. Wir setzen

O,(R)={S € M,(R) | S orthogonal}.

(i) Eine Matrix S € M,(C) heiBt unitir, falls S- 'S = E gilt; fquivalent dazu ist die
Bedingung S~! = S. Wir setzen

U, (C) = {S € M,(C) | S unitiir}.

Lemma.

(i) Die Menge O,(R) ist eine Untergruppe von GL,(R). Eine Matriz S € M, (R) ist
genau dann orthogonal, wenn ihre Zeilen- oder Spaltenvektoren eine Orthonormal-
basis des R™ beziiglich des Standardskalarprodukts bilden.

(ii) Die Menge U, (C) ist eine Untergruppe von GL,(C). Eine Matriz S € M, (C) ist
genau dann unitdr, wenn ihre Zeilen oder Spaltenvektoren eine Orthonormalbasis
des C™ beziiglich des Standardskalarprodukts bilden.
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Beweis.
(i) Esist £ € O,(R) und mit S,T € O,(R) folgt
(ST)-Y(ST)=S-T-'T-S=S-E-'S=5-'S=F,
also S - T € O,(R). Schlieflich folgt fiir S € O,(R)
S ShH=1'5.9=85-'S=E,

d.h. S7' € O,(R). Damit ist O,(R) eine Untergruppe von GL,(R). Der zweite Teil
der Behauptung folgt unmittelbar aus der Orthogonalitédtsdefinition einer Matrix.

(ii) Der Beweis im unitdren Fall verlduft analog zu (i). O

Definition.
(i) On(R) heifit die orthogonale Gruppe (auf R™).
(ii) U,(C) heifit die unitdre Gruppe (auf C™).

Proposition.

(i) Es seien V' ein n-dimensionaler euklidischer Vektorraum mit Orthonormalbasis B =
{b1, ..., b, } und f € O(V) mit Matriz S € (01;)1<1j<n € M, (R) beziiglich B . Dann
gilt S € O,(R). Desweiteren induziert die Zuordnung f — S einen Isomorphismus

O(V) — O, (R).

(ii) Es seien V ein n-dimensionaler unitirer Vektorraum mit Orthonormalbasis B =
{b1,...,0,} und f € U(V) mit Matriz S = (01)1<1,5<n € My (C) beziiglich B. Dann

gilt S € U, (C). Desweiteren induziert die Zuordnung f —— S einen Isomorphismus

~

U(V) — U,(C).

Bewezs.

i I - i,k I yh =1,
(i) Mit dem Kronecker-Symbol §;;, erhalten wir fir j, k=1,...,n

5j,k = <bjybk> = <f(bj)> f(bk)> = <Z 015" b, Z Om,k * bm> = Zal,j'al,k = Z tO'j,l'Ul,lca
=1 m=1 =1 =1

also

'S.S=FE <— S.'S=E.
Somit folgt S € O(R).
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Die durch die Zuordnung f +—— S definierte Abbildung von O(V') nach O,(R)
ist nach dem vorhergehenden wohldefiniert und offensichtlich injektiv. Durch die
Vorgabe von S = (0 j)1<,j<n € On(R) wird eine lineare Abbildung f mit

F(b) = o1 by
=1

definiert. Die vorhergehende Rechnung zeigt

(f(b;), f(br)) = ajr. = (bj, br),

woraus f € O(V) folgt. Dies beweist

O(V) — O,(R).

(ii) Der Beweis im unitdren Fall verlduft analog zu (i). O

5.4 Selbstadjungierte Abbildungen

Im folgenden sei V' ein euklidischer bzw. unitérer Vektorraum.

Definition. Eine lineare Abbildung f € L(V) heifit selbstadjungiert, falls fiir alle z,y € V
die Gleichheit

{(f(2),y) = (=, f(y))
gilt.

Definition. Fiir einen euklidischen bzw. unitaren Vektorraum V setzen wir

S(V):={f € L(V)| f selbstadjungiert}.

Definition.
(i) Eine Matrix A € M,,(R) heifit symmetrisch, falls A = *A gilt. Wir setzen

Sym, (R) = {A € M,,(R) | A symmetrisch}.

(ii) Eine Matrix A € M,,(C) heifit hermitesch, falls A = *A gilt. Wir setzen

Herm,, (C) = {A € M,,(C) | A hermitesch}.
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Proposition.

(i) Es seien V' ein n-dimensionaler euklidischer Vektorraum mit Orthonormalbasis B =
{b1,...,0,} und f € S(V) mit Matriz A = (o, ;)1<jk<n € Mn(R) beziiglich B. Dann
ist A € Sym, (R). Desweiteren induziert die Zuordnung f —— A eine Bijektion

bijektiv
—

S(V) Sym,, (R).

(ii) Es seien V ein n-dimensionaler unitirer Vektorraum mit Orthonormalbasis B =
{b1, ..., b, } und f € S(V) mit Matriz A = (o j)1<jk<n € M,,(C) beziiglich B. Dann
ist A € Herm, (C). Desweiteren induziert die Zuordnung f — A eine Bijektion

bijektiv
—_—

S(V) Herm,,(C).

Beweis.
(i) Mit
f(b) = Z@k,jbk (j=1,...,n)
k=1

folgt einerseits

<f(bj)7 bl> = <Z ak,jbka bz> = Zak,j<bk7 bl> = Zak,j5k,l = Q5.
k=1 k=1 k=1

Andererseits berechnen wir unter Benutzung der Selbstadjungiertheit von f

(F(0),b1) = (by, f(B) = (bj, > crabr) =D awalby,b) = Y ks 6 = .
=1 =1 =1

Ein Vergleich liefert
Q= QO 1

fir j,l =1,...,n, also
A="A.

Damit erhalten wir durch die Zuordnung f —— A eine wohldefinierte Abbildung
von §(V') nach Sym,,(R), welche offensichtlich bijektiv ist. Durch die Vorgabe von
A = (ogj)1<jk<n € Sym, (R) wird eine lineare Abbildung mit

F(b) = a i
k=1
definiert. Die vorhergehende Rechnung zeigt insbesondere

<f(bj)7bl> = <bjaf(bl)>
fir j,0 =1,...,n, woraus f € S(V) folgt. Dies beweist die behauptete Bijektivitét.
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(ii) Der Beweis im unitédren Fall verlduft analog zu (ii). O

Satz.

(1) Es seien V' ein unitdrer Vektorraum und f € S(V') eine selbstadjungierte Abbildung.
Dann sind alle Eigenwerte von f reell.

(ii) Es seien V' ein n-dimensionaler euklidischer Vektorraum und f € S(V') eine selbst-
adjungierte Abbildung. Dann besitzt f (mit Vielfachheiten gezihlt) n reelle Figen-
werte, d.h. das charakteristische Polynom py von f zerfillt iiber R in Linearfaktoren.

Beweis.

(i) Mit einem Eigenwert = von f zum Eigenwert A berechnen wir sofort
A- (o) = @) = (f(@),2) = (o, f(@)) = (@, Az) = A- (2, 2).
Da x # 0 ist, ist (z,z) # 0, und somit ergibt sich die Gleichheit
A=,
d.h. A € R, wie behauptet.

(ii) Wir wollen den Beweis auf (i) zuriickfithren. Dazu benétigen wir die Konstruktion
der Skalarerweiterung fiir V' von R nach C. Fiir den n-dimensionalen Vektorraum
V fixieren wir folgende Daten:

e B=/{by,...,b,} sei eine Orthonormalbasis von V.
o Sindz,y €V, 2 =37 &bj, y =" n;bj, so ergibt sich fiir das Skalarpro-
dukt von V .
<x7y> = Zgj “ 1,
j=1

d.h. (-, -) ist durch das Standardskalarprodukt gegeben.

e Ist f € S(V) eine selbstadjungierte Abbildung von V, so ist dieser die symme-
trische Matrix A = (o ;)1<jk<n € Sym, (R) zugeordnet; diese ist charakteri-
siert durch

Fb) =Y ansbe (j=1,..,n).
k=1

Wir kommen nun zur angekiindigten Skalarerweiterung fiir V' von R nach C. Dazu
definieren wir mit Hilfe der vorhergehenden Daten:

o Vg = {Z}Ll Eibi | & € C}. Dies ist ein n-dimensionaler komplexer Vektor-
raum mit Basis B. Fasst man V¢ als reellen Vektorraum auf, so ist dieser
2n-dimensional und enthélt V' als n-dimensionalen Unterraum.
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o Fiirz,y € Vo, v =77 §;bj,y = >0 m;b;, definieren wir auf Vo durch

(@, 9)c =D &
j=1

ein Skalarprodukt. Schrénken wir (-, )5 auf V x V' C Vi x Vs ein, so erhalten
wir ersichtlich das Skalarprodukt (-, -).

o Mit A = (o )1<jk<n € Sym,(R) erhalten wir durch

Fb) =" b
k=1

eine lineare Abbildung fc : Vo — V. Da nun auch A € Herm,,(C) gilt, folgt
aufgrund der Bijektion zwischen (V) und Herm,,(C), da8 fc selbstadjungiert
ist.

Wir kénnen nun (ii) beweisen. Nach (i) wissen wir, da8 das charakteristische Poly-
nom pys, von fc lauter reelle Nullstellen hat. Aufgrund der Gleichheit

Pic(t) = det(A —t- E) = ps(t)

kann nun auch das charakteristische Polynom p; von f nur reelle Nullstellen haben.
Dies beweist die Behauptung. 0

Corollar. Es sei A € Sym,(R) bzw. A € Herm,,(C). Dann sind simtliche Nullstellen von
pa € R[t] bzw. ps € C|t] reell. O

Satz.

(i) Es sei A € Sym,(R). Dann ezistiert S € O, (R) mit

A1
S 1. 4.9 = ,
An

wobei Ay, ..., N\, die n (mit Vielfachheiten gezihlt) reellen Eigenwerte von A sind.

(ii) Es sei A € Herm,(C). Dann existiert S € U,(C) mit

A
S1.A4.9= ,
An

wobei Ay, ..., \, die n (mit Vielfachheiten gezihlt) reellen Eigenwerte von A sind.
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Bewezs.

(i) Wir fiithren eine vollsténdige Induktion nach n durch:
Fir n = 1 ist die Behauptung klar. Fiir n > 2 kénnen wir also in der Induk-
tionsvoraussetzung annehmen, daf§ zu A’ € Sym,_;(R) eine orthogonale Matrix
S e On_l(R) mit
Al
STHA S =
A1
existiert, wobei \},..., Al | die (n — 1) reellen Eigenwerte von A’ sind.
Wir kommen nun zum Induktionsschritt. Wir betrachten den euklidischen Vektor-
raum V' = R” versehen mit dem Standardskalarprodukt und der Standardorthonor-
malbasis € = {e1,...,e,}. Zu A € Sym,(R) betrachten wir die lineare Abbildung
f € L(V) gegeben durch die Zuordnung

r— Az (xeV=R"),

konstruktionsgeméf wird f bzgl. £ durch die Matrix A € Sym,(R) dargestellt.
Aufgrund der Bijektion zwischen S(V) und Sym, (R) ist f selbstadjungiert. Es sei
nun b; € V = R" Eigenvektor von f zum Eigenwert \;; da f selbstadjungiert ist,
ist A; € R. Ohne Einschrinkung kénnen wir annehmen, dafl b; normiert ist. Nach
dem Orthogonalisierungsverfahren von Gram-Schmidt kénnen wir den Vektor b; zu
einer Orthonormalbasis B = {by,bs,...,b,} von V = R" ergénzen. Damit definieren
wir die orthogonale Matrix

Sl = (bh e ,bn) (- On(R)7

Sy ist die Basistransformation von £ nach B. Beziiglich B wird die lineare Abbildung
f durch die Matrix

Al I:SII'A'Sl
dargestellt. Aufgrund der Gleichheit

Ar="(SrT A S) =15 A ST = S AL S = A

ist A; symmetrisch, d.h. A; € Sym,(R). Da b; Eigenvektor von f mit Eigenwert A\;
ist, folgt aufgrund der Symmetrie von A;
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mit Ay € Sym,,_;(R). Nach Induktionvoraussetzung existiert Sy € O,_1(R) mit

A2
S;l . A2 . SQ -
An
mit den (n — 1) reellen Eigenwerten Ay, ..., A\, von As. Wir betrachten nun die
Matrix
10 0
0
S - Sl ‘ . )
. SQ
0

da O, (R) eine Gruppe ist, folgt sofort S € O,,(R). Damit erhalten wir

0
StoAs = | B ST ALS |
S : Sy
0 0
10 0 A O 0 10 0
0 0 0
52_1 : Ay : Sy
0 0
A 0 0 A1
0 A2
B Sy A58, B ’
0 An

wie behauptet.

(ii) Der Beweis verlauft analog zu (i). O



Kapitel 6

Affine Geometrie

6.1 Operation einer Gruppe auf einer Menge

Wir beginnen dieses Kapitel mit der folgenden, abstrakten

Definition. Es seien G eine Gruppe (mit der Verkniipfung o und neutralem Element e)
und M eine Menge. Eine Abbildung

Gx M — M,
gegeben durch die Zuordnung
(9,m) —gem (g€ G,meM)

wird Wirkung oder Operation der Gruppe G auf der Menge M genannt, falls die beiden
folgenden Eigenschaften erfiillt sind:

(1) (gr1092) em =gie(g20m) (91,9: € G;m € M),
(ii) eem=m (me M).
Beispiele.
(a) Sei G = S, die symmetrische Gruppe und M = {1,...,n}. Dann wird durch
(m,j)—7(j) (m€Su;je{l,...,n})
eine Operation von S,, auf {1,...,n} gegeben.

(b) Sei G = V ein K-Vektorraum (bzw. die dem K-Vektorraum zugrunde liegende
abelsche Gruppe) und M = V. Dann wird durch

(z,v) —v+2 (z,veV)

eine Operation von V auf sich selbst gegeben.

105
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(c) Sei G = SOy(R) die spezielle orthogonale Gruppe und M = R?. Dann wird durch
cosy —singp & &1cosp — &Esing
) — )
sinp cosp )7\ & &ising + & cosp

&) R (¥ TP c90,(R)
& singp  cosp
eine Operation von SO, (R) auf R? gegeben.

(d) Sei G = GL(V) die allgemeine lineare Gruppe und M = V ein K-Vektorraum. Dann
wird durch

(f,z) = flz) (feGL(V),zeV)
eine Operation von GL(V') auf V' gegeben.
(e) Sei G = (R, +) die additive Gruppe von R und M = S! der Einheitskreis, d.h.
St={zeC]| |z| =1}

Dann wird durch ‘
(aag)'_)ewt'c (QER7C€SI)

eine Operation von (R, +) auf S! gegeben.
(f) Sei G = C* die multiplikative Gruppe von C und M = C. Dann wird durch
(z,w) — z-w (2 € C,w € C)

eine Operation von C* auf C gegeben.

Definition. Eine Gruppe G wirke auf der Menge M. Ist m € M, so wird die Teilmenge
Gem={gem|g e G}

die Bahn von m unter G genannt.

In den vorhergehenden Beispielen (a), (b), (e) tiberzeugt man sich leicht, da§ die Bahn
eines einzigen Elements die gesamte zugrunde liegende Menge ausmacht. Dies fiihrt zur
folgenden Definition.

Definition. Eine Gruppe G wirke auf der Menge M. Diese Wirkung heif3t transitiv, wenn
fiir alle m,m’ € M ein g € G mit der Eigenschaft

m'=gem
existiert. Die Wirkung heifit einfach transitiv, falls das Gruppenelement g eindeutig be-
stimmt ist.

Beispiele. Wir iiberpriifen die vorhergehenden Beispiele auf Transitivitdt bzw. einfache
Transitivitét:
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(a) S, wirkt transitiv auf {1,...,n}.
(b) V wirkt einfach transitiv auf sich selbst.
(c) SOy(R) wirkt nicht transitiv auf R?.
(d) GL(V) wirkt nicht transitiv auf V.
(e) (R,+) wirkt transitiv auf S*.

(f) C* wirkt nicht transitiv auf C.

Lemma. Eine Gruppe G wirke auf der Menge M.
(i) Ist die Wirkung transitiv, so gilt fir jedes m € M die Gleichheit M = G e m.

(ii) Ist die Wirkung einfach transitiv, so besteht eine Bijektion zwischen M und G.

Bewezs.

(i) Es sei m ein beliebiges Element von M. Fir m’ € M existiert aufgrund der tran-
sitiven Wirkung von G ein ¢ € G mit m’ = g em, d.h. m’ € G e m. Dies zeigt
M =G em.

(ii) Wir fixieren ein m € M. Damit definieren wir eine Abbildung
vermoge der Zuordnung g — gem. Aufgrund der transitiven Wirkung ist ¢ surjektiv.

Aufgrund der Einfachheit ist die Abbildung auch injektiv, was die Bijektivitat von
1 beweist. 0

Definition. Eine Gruppe G wirke auf der Menge M, und es sei m € M. Die Menge
Gn={9g€Glgem=m}

heifit der Stabilisator von m in G.

Lemma. Fine Gruppe G wirke auf der Menge M. Der Stabilisator G,, von m € M st
eine Untergruppe von G.

Beweis. Ubungsaufgabe O
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6.2 Affine Riume

Wir wenden nun das Konzept der einfach transitiven Wirkung einer Gruppe auf Vek-
torrdume an. Dazu sei V' ein Vektorraum iiber K. Wir bezeichnen die V' zugrunde liegende
abelsche Gruppe ebenfalls mit V.

Definition. Eine Menge M, auf der der K-Vektorraum V einfach transitiv operiert, heift
ein affiner Raum (mit zugehorigem K-Vektorraum V).

Bemerkung. Das Beispiel (b) im vorhergehenden Abschnitt zeigt die Existenz eines
affinen Raumes mit zugehorigem K-Vektorraum V.

Lemma. Sind M, M’ affine Rdume mit zugehorigem K-Vektorraum V', so besteht eine
Bijektion zwischen M und M.

Beweis. Nach dem ersten Lemma in Abschnitt 6.1 sind sowohl M als auch M’ bijektiv zu
V, also besteht auch eine Bijektion zwischen M und M'. O

Bezeichnungen. Wir bezeichnen den bis auf Bijektivitit eindeutig bestimmten affinen
Raum mit zugehorigem K-Vektorraum V' durch A(V'). Die Elemente von A (V') nennen
wir Punkte und bezeichnen sie durch O, P, ), R, ... Die einfach transitive Wirkung e von
V auf A(V) bezeichnen wir durch ein + - Zeichen (nicht zu verwechseln mit der Addition
von Vektoren), d.h.

reP:=P+x (zeV,PecA(V)).

Wir verstehen darunter, da§ der Punkt P + x € A(V) erhalten wird durch ,,Anheften
des Vektors x € V an den Punkt P € A(V)”. Ist @ = P+ 2 € A(V), so nennen
wir den eindeutig bestimmten Vektor x € V', mit Hilfe dessen ) aus P hervorgeht, den
Verbindungsvektor von P nach () und schreiben dafiir

©=PQ.
Indem wir schlieflich einen Punkt O € A(V') fixieren, stellt sich die Bijektion
Yv=10:V — A(V)

dar durch
z— P=0+uzx.

Die Umkehrabbildung
p=po: A(V) —V

ist dann gegeben durch die Zuordnung
P O—IS .

Wir beachten, daf§ die Bijektion ¢ = ¢ nicht kanonisch ist, da sie von der Wahl des
Punktes O abhéngt.
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Bemerkung. Wir betrachten jetzt den Spezialfall V' = K™. In diesem Falle schreiben wir
A"(K) = A(K").
Die Elemente von K™, d.h. die Vektoren, bezeichnen wir als n-Tupel

&
r=1|:|eK"
€n

und verstehen darunter den entsprechenden Ortsvektor im K™. Die Elemente von A™(K) =
A(K™), d.h. die Punkte, bezeichnen wir ebenfalls als n-Tupel mit dem Index ,aff“, d.h.

1
P=|: € A"(K)
Ty
und verstehen darunter den durch den Ortsvektor z = festgelegten Punkt von

A"(K). Die einfach transitive Operation von K" auf A™(K ) 1st damit wie folgt gegeben:

&1 Ut T+ &
INE -, :
STL ﬂ-n aff 7Tn + g’n aff
0
Mit O = | : € A"(K) erhalten wir die Bijektion
0

aff
01 A"(K) — K",

gegeben durch die Zuordnung

aff

Lemma. Es seien A (V') der affine Raum mit zugehdrigem K -Vektorraum Vund A, B,C €
A (V). Dann gilt

AC = AB + BC .

Beweis. Wir haben definitionsgeméf3
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B=A+u, xz/ﬁ?,
C=DB+y, y:B%’,
C=A+z, z:@.

B

Aufgrund der Operation von V auf A(V') folgt damit
C=B+y=A+2)+y=A+(z+y).
Aufgrund der einfachen Transitivitat der Operation folgt somit
A—é’:z:x%—y:A—é%—B—é’.

Dies beweist die Behauptung. 0

Definition. Die Dimension dimyx A (V) eines affinen Raumes A (V') mit zugehorigem K-
Vektorraum V' ist definiert durch

Beispiel. Fiir den affinen Raum A (V) = A™(K) erhalten wir

dimg A" (K) = n.

6.3 Affine Unterriaume

In diesem Abschnitt sei A(V) ein fixierter affiner Raum mit zugehorigem K-Vektorraum

V.
Definition. Eine nicht-leere Teilmenge N C A(V') heiit affiner Unterraum von A(V),
falls ein Punkt P € N und ein Unterraum W C V existieren, so dafl

N={Qe AV)|Q=P+zxz,2 € W}

gilt.

Lemma. Es seien A(V) ein affiner Raum und N C A(V') ein affiner Unterraum. Dann
ist N ein affiner Raum.
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Beweis. Definitionsgeméf3 existieren ein Punkt P € N und ein Unterraum W C V mit
der Eigenschaft
N={Qe AV)|Q=P+z,z € W}

Wir behaupten, dal W einfach transitiv auf N operiert: Fiir einen beliebigen Punkt
Q€ N,dh. Q=P+ x mit x € W, und einen beliebigen Vektor y € W setzen wir

yeQ:=Q+yecA(V).

Wegen Q+y=(P+z)+y=P+(x+y)und z+y € Wist ye Q € N. Damit erhalten
wir eine Operation von W auf N. Da diese Operation die Einschriankung der Operation
von V auf A(V) ist, ist die Operation e einfach transitiv. Damit erhalten wir

und N ist somit ein affiner Raum. O

Bemerkung. Mit den Bezeichnungen des vorhergehenden Lemma haben wir
N=AW)={Q e A(V)|Q=P+z,z € W}

wir konnen dafiir auch kurz

N=AW)=P+W

schreiben. Wir stellen fest, da3 die Definition des affinen Unterraums N nicht von der
Wahl des Punktes P € N abhéngt. Ist ndmlich P’ € N ein anderer Punkt, so haben wir

N=AW)=P+W = (P+ PP)+W =P + (P'P+W).

Da PP € N = A(W) ist, ist PPP€ W, also P’P +W = W, und wir erhalten
N=AW)=P +W.

Definition. Es scien A(V) ein affiner Raum mit zugehorigem K-Vektorraum V' und

A(W) ein affiner Unterraum von A(V), d.h. W ist ein Unterraum von V; fiir einen

beliebigen Punkt P € A(W) gilt dann A(W) = P + W. Wir nennen P einen Aufpunkt
von A(W) und den Unterraum W die Richtung des affinen Unterraums A(W).

Definition. Es seien A(V) ein affiner Raum mit zugehorigem K-Vektorraum V' und
A (W) ein affiner Unterraum von A(V), d.h. W ist ein Unterraum von V.

e Gilt dimgA(W) = 0, so nennen wir A(W) einen (affinen) Punkt von A(V').
o Gilt dimgA(W) = 1, so nennen wir A(W) eine (affine) Gerade von A(V).

o Gilt dimgA(W) = 2, so nennen wir A(W) eine (affine) Ebene von A(V).
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e Gilt codimgA(W) = dimg(V/W) = 1, so nennen wir A(W) eine (affine) Hyper-
ebene von A(V).

Beispiel. Es seien Pi, P, € A(V) zwei verschiedene Punkte. Mit dem 1-dimensionalen
Unterraum

W= <P}2> cV

definieren wir die Gerade .
A(W):P1+<P1P2>

in A(V). Diese enthélt P, P»; wir nennen sie die Gerade durch Py, Ps.

Definition. Es seien A(W;), A(W;) affine Unterrdume des affinen Raums A (V). Dann
wird der kleinste affine Raum, der A(Wy) und A(Ws) enthdlt, mit A (W5, Ws) bezeichnet.

Beispiel. Es seien Py, P, € A(V) zwei Punkte; Py, P, sind selbst affine Unterrdume von
A (V). Wir bezeichnen (durch leichten Mifibrauch der Bezeichnungen) mit A(P;, P,) den
kleinsten affinen Raum, der P; und P, enthélt. Gilt P, = P, so haben wir

A(P, P) ={P}.

Gilt P, # P», so haben wir
d.h. A(Py, P,) ist die Gerade durch Py, Ps.

Satz. Es seien A(Wy), A(W2) affine Unterraume eines endlich dimensionalen affinen
Raums A(V'). Dann bestehen die Dimensionsformeln:

(i) Gilt AWy) N A(Wy) # 0, so ist
dimg A (W, Wa) = dimg A(W;) + dimg A (Ws) — dimg (W, 0 Ws).
(i) Gilt A(Wy) N A(Wy) =0, so ist
dimpg A (W, Ws) = dimg A(W)) + dimg A(Ws) + 1 — dimg (W, N Wa).

Wir schicken dem Beweis des Satzes zwei Hilfssdtze voraus.

Hilfssatz 1. Es mdgen die Voraussetzungen des Satzes gelten. Weiter seien Py € A(W7)
und Py € A(Ws). Dann gilt

AWy, Wy) = P+ ((PLP2) + Wy + Wh).

Beweis. Zunichst haben wir die offensichtlichen Inklusionen

AW, W) D A(W) = P+ W,
AW, Ws) D A(Wy) = P+ W
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Da A (Wi, W;) ein affiner Raum ist, mu mit Py, P, € A(W;, W,) auch die Gerade durch
P, Py, dh.

A(Pl,PQ):p1+<P1P2>,

in A(Wy, Wy) enthalten sein (ist P, = Py, so degeneriert diese Gerade zu einem Punkt).
Zusammengenommen erhalten wir die Inklusion

AWy, Wy) D P+ ((PLP2) + Wy + Wa).

Aufgrund der Minimalitét von A(Wy, Ws) mufl sogar die Gleichheit gelten, d.h.

AWy, Wy) = P+ ((PLP2) + Wy + Wa). -

Hilfssatz 2. Es mdgen die Voraussetzungen des Satzes gelten. Weiter seien P, € A(W)
und Py € A(Ws5). Dann besteht die Aquivalenz

A(Wl) N A(Wg) 7é @ <— P Pe W+ W,.

Beweis. (=>): Ist A(W1)NA(W3) # 0, so existiert @ € A(W,)NA(W3), dh. Q € A(W)
und @ € A(Ws;). Damit folgt

PTQ e W, 62732 € Wy,

also . .
P1P2:P1Q+QP2€W1+W2.

(«<=): Es sei umgekehrt PP, € Wy + Wy, d.h. es existieren zy € Wy, xo € Wy mit
P1P2 =T + To.
Damit setzen wir @ := P, + x; € A(W)). Fiir den Punkt @ stellen wir andererseits fest

Q = P +x="P+ (214 (22 — 23))
= P1—|-<<£L'1—|—Q?2)—Z'2):P1+<P1P2—l'2)
= P2+<—ZL'2) EA(WQ)

Somit haben wir

AW N A(W,) # 0.

Wir kommen nun zum Beweis des Satzes.
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Beweis.
(i) Aufgrund der beiden vorhergehenden Hilfssétze stellen wir mit P, € A(W;) und
P, e A(Wz) fest:
AWy, Wa) = Py + ((PLR) + Wy + Wy) = P+ (W1 + Wha).

Aufgrund der Definition der Dimension affiner Rdume folgt mit Hilfe des Dimen-
sionssatzes fiir Unterrdume

(ii) Wiederum stellen wir mit Hilfe der beiden vorhergehenden Hilfssétze mit P, €
A(Wy) und P, € A(Ws) fest:

AWy, Wy) = P+ ((PLP2) + Wy + Wh),

wobei Py Py & W1+ W ist, d.h. P, P, ist linear unabhéngig von Wi + W,. Wiederum
folgt nun mit Hilfe des Dimensionssatzes fiir Unterrdume

= dlmle + dil’IlKWQ — dlmK(W1 N Wg) + 1
= dll’IlKA(Wl) + dlmKA(W2> +1-— dlmK(W1 N WQ)
0J

6.4 Parallelismus
Wir fixieren einen affinen Raum A (V') mit zugehorigem K-Vektorraum V.

Definition.

(i) Zwei affine Unterrdume A(W;),A(W,) C A(V) heien parallel, in Zeichen
A (W) || A(Wy), falls sie die gleiche Richtung haben, d.h. falls W, = W, gilt.

(ii) Zwei affine Unterrdume A (W;), A(Ws) C A(V) heiBen schwach parallel, in Zeichen
A<W1> < A(WQ), falls Wi, € Wy und Wy 7£ W,y gllt

Satz. Es seien A(Wh), A(W3) affine Unterrdume von A(V). Dann gilt:

(i) Sind A(W1) und A(Ws) parallel, so gilt entweder A(Wy) = A(Ws) oder A(W7p) N
A(Wy) = 0.

(i) Sind A(Wy) und A(Ws) schwach parallel, so gilt entweder A(W1) C A(Wa), A(W;) #
A(WQ) oder A(Wl) N A.(WQ) = @
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Bewezs.

(i) Es gelte A(W7) || A(W2) und A(W7) N A(Ws3) # 0. Dann existiert P € A(W;) N
A (W53). Fir diesen Punkt gilt

A(Wl) = P+ W17 A(WQ) = P + WQ.
Aufgrund der Gleichheit W, = W, folgt jetzt

A(Wl) = A<W2>‘

(ii) Ubungsaufgabe. O
Satz.

(i) Es seien A(W) ein affiner Unterraum von A(V) und P € A(V') ein Punkt. Dann
existiert ein eindeutig bestimmter affiner Unterraum N C A(V) mit den beiden
FEigenschaften

N|A(W), P e N.

(ii) Es seien A(Wy) < A(Ws) schwach parallele Unterrdume von A(V). Dann existiert
ein affiner Unterraum N C A(Ws), N # A(W3) mit der Figenschaft

N[ A(WL).

Beweis.

(i) Der gesuchte affine Unterraum N C A(V') ist gegeben durch N = P+ W; dafir gilt
namlich

N A(W), P € N.
N ist damit eindeutig festgelegt.

ii) Ubungsaufeabe. O
(ii) gsaufg

6.5 Affine Basen, affine Koordinaten

Wir fixieren einen affinen Raum A (V') mit zugehorigem K-Vektorraum V.

Definition.

(i) (n + 1) Punkte Py, P, ..., P, € A(V) heilen affin unabhdngig, falls die n Verbin-
dungsvektoren

PP, ... B Pye V

linear unabhéngig sind.
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(ii) Bilden die Vektoren {Pﬁ’l, ...,POTDn} eine (geordnete) Basis von V, so wird die
Menge
P={P,P,...P,}

eine (geordnete) affine Basis von A(V') genannt.

Definition. Es sei P = {F, P, ..., P} eine (geordnete) affine Basis von A(V). Ist P €
A(V), so heiflen die n eindeutig bestimmten Skalare &, ...,&, € K mit der Eigenschaft

PyP=Y "¢ PP
j=1

die affinen Koordinaten von P beziiglich der affinen Basis P. Wir notieren diese in der
Form

&1
: € A"(K).
£n aff
Beispiel. Die (n + 1) Punkte
N[ :
PO* 7P1* . ) 7Pn: EAn(K)
0 :
aff 0 aff 1 aff

bilden eine affine Basis von A™(K), da die Verbindungsvektoren
PPy, ... PP K"

eine Basis des K™ (Standardbasis) bilden. Wir nennen die Menge
P=A{Ry, P,....,P,}

die affine Standardbasis des A™(K).
Beispiel. Die drei Punkte

0 1 1
)5 (0w
Oaf'f 1aff 2aff

bilden eine affine Basis von A?(R), da die Verbindungsvektoren

PyP,= G) , PyPy= G) € R?
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linear unabhéngig sind.

Die affinen Koordinaten des Punktes P = (5

8) € A%(R) beziiglich der affinen Basis
aff

P ={Py, P\, P,} sind gegeben durch (?}) , da die Beziehung

aff
PyP=2- PyP, +3- PyP, <> (8) =2. (1> +3- (2)

gilt.

6.6 Affine Abbildungen

Es seien A(V) bzw. A(W) affine Rdume mit den zugehorigen K-Vektorraumen V' bzw.
W.

Vorbemerkung. Es seien
fAWV)— A(W)

eine beliebige Abbildung (zwischen den A (V') und A (W) zugrunde liegenden Mengen)
und P € A(V) ein beliebiger Punkt. Mit Hilfe der Zuordnung

PQ — F(P)Q) (QeA(V)

wird durch die Daten f, P eine Abbildung
oV — W

—_— — NN —
definiert, d.h. fp (PQ) = f(P)f(Q). Man beachte, da} fp eine Abbildung zwischen den

V und W zugrunde liegenden Mengen ist und somit in der Regel nicht von der Linearitét

von fp gesprochen werden kann.
Indem wir an die bijektiven Abbildungen ¢p : A(V) — V, @py : A(W) — W erinnern,

kéonnen wir die Definition der Abbildung fp durch die Kommutativitdt des folgenden
Diagramms ausdriicken:
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Nach dieser Vorbemerkung sind wir in der Lage, affine Abbildungen zu definieren.

Definition. Eine Abbildung f : A(V) — A(W) zwischen den affinen Réumen A(V)
und A(W) heiit eine affine Abbildung, falls ein Punkt P € A(V) existiert, so da die

Abbildung fp: V — W, gegeben durch

fr (PQ) = F(Pf(Q)  (@eAW)),
(siche Vorbemerkung) linear ist.

Lemma. Die Definition einer affinen Abbildung f : A(V) — A(W) ist unabhdngig von
dem in der Definition ausgezeichneten Punkt P € A(V).

Beweis. Wir haben zu zeigen, daf fiir einen beliebigen Vektor x € V' das Bild fTs (x) e W
unabhéngig von P ist. Dazu sei Q € A(V) ein beliebig gewéhlter Punkt. Indem wir R :=
Q+z € A(V) betrachten, erhalten wir zwei Punkte @, R € A(V') mit Verbindungsvektor

QR = x. Aufgrund der Beziehung
PR=PQ + QR
haben wir . .
r=PR — PQ .

—

Mit Hilfe der vorausgesetzten Linearitét von fp erhalten wir somit

fr () = fr (PR = PQ) =fr (PR)— fp (PQ) = f(P)f(R) — F(P)f(Q).
Wegen

f(P)F(R) = f(P)f(Q) + f(Q)f(R)
folgt somit

. BN
fr(z) = [(Q)f(R).
Damit ist die behauptete Unabhéngigkeit von fp (x) von P nachgewiesen. 0

Bemerkung. Ist f: A(V) — A(W) eine affine Abbildung, so ist es nach dem vorher-

gehenden Lemma gerechtfertigt, die durch f induzierte lineare Abbildung fpe L(V, W)
einfach durch f € L(V,W) zu bezeichnen. Zur Definition von f halten wir die beiden
dquivalenten, charakterisierenden Gleichungen

f(PQ) = F(P)F(Q) < F(Q)=f(P)+ F(PQ)
fest; hierbei sind P,Q € A(V).

Bezeichnungen. Es seien A(V) bzw. A(W) affine Rdume mit den zugehorigen K-
Vektorrdumen V' bzw. W. Damit setzen wir

A(V,W) i= {f : A(V) — A(W)| f affin },
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A(V) =AW, V),
GA(V) :={f € A(V)| f bijektiv }.
Bemerkung. Die Menge GA(V') der bijektiven affinen Selbstabbildungen von A (V') bil-

det ersichtlich eine Gruppe beziiglich der Komposition von Abbildungen. Wir nennen
GA(V) die affine Gruppe zum K -Vektorraum V.

Lemma. Seien f € A(V,W) und A(V') ein affiner Unterraum von A(V'). Dann ist das

—

Bild f(A(V")) ein affiner Unterraum von A(W') mit der Richtung f(V").
Beweis. Definitionsgeméf existiert ein Punkt P € A(V’) mit der Eigenschaft
AVY=P+ V",

Weiter induziert die affine Abbildung f € A(V, W) eine lineare Abbildung f € L(V, W)
derart, dafl

—

FAAVY) = f(P+ V) = f(P)+ f(V')
gilt. Damit ergibt sich die Behauptung. 0

Bemerkung. Ist speziell f € GA(V), so werden mittels f Geraden, Ebenen etc. von
A (V) in ebensolche iiberfiihrt.

Wir wollen zunéchst zwei wichtige Klassen von Beispielen affiner Abbildungen diskutieren.

Translationen.

Ein Vektor v € V sei festgehalten. Damit definieren wir durch
fo(P):=P+4+v (PeA(V))

eine Abbildung von A (V') in sich.
Lemma 1. Mit den vorhergehenden Bezeichnungen gilt f, € GA(V).

Beweis. Die Abbildung f, ist offensichtlich eine Bijektion. Es bleibt somit die Affinitét
von f, nachzuweisen. Fiir zwei Punkte P, @ € A(V) haben wir definitionsgemé&s

fv(Q) = fv(P>+fv(P)fv<Q)
— (P+v)+ fo (PQ)
= Q+(QP +v+ . (PQ)).

Da andererseits auch
f v(Q) =Q+v
gilt, erhalten wir die Gleichung

v=QP +v + [,(PQ),
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d.h. o -
f(PQ) = - QP = PQ.

Somit ist die durch f, induzierte Abbildung f, : V — V die identische Abbildung, also
insbesondere linear. Dies zeigt f, € GA(V). O

Definition. Wir setzen
T(V):={feGAV)|TveV:f=f]}

Die Elemente von T(V') werden Translationen um den Vektor v genannt.

Lemma 2. Die Menge T (V') der Translationen bildet eine Untergruppe von GA(V'). Wei-
ter gilt .

T(V)={f e GA(V)[f =idv}.
Beweis. Ubungsaufgabe. 0

Bemerkung. Wir haben einen surjektiven Homomorphismus

hy: GA(V) — GL(V)
und einen injektiven Homomorphismus

ho : T(V) — GA(V),
und wir stellen mit obigem Lemma 2 fest

im(hg) = ker(hy).
Diesen Sachverhalt driickt man kurz durch das Diagramm
00— T(V) — GA(V) — GL(V) — 0

aus und nennt dies eine kurze ezakte Sequenz von Gruppen; GA(V') wird dabei eine zentrale
Gruppenerweiterung von GL(V') durch T(V') genannt. Dies besagt, dal die Elemente von

GA(V) als Paare (f,v) (f € GL(V),v € T(V)) zu betrachten sind; die Komposition
zweier solcher Paare erfolgt dabei nicht komponentenweise, sondern in komplizierterer

Weise.

Zentrische Streckungen.

In Verallgemeinerung der vorhergehenden Charakterisierung der Translationen definieren
wir die Menge .

D(V):={feGAV)|I e K: f=X-idy}.
Da f bijektiv sein muf3, gilt \ # 0.
Lemma 1. Die Menge D(V) bildet eine Untergruppe von GA(V'), welche die Translatio-
nen T(V) als Untergruppe enthdlt.
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Beweis. Ubungsaufgabe 0
Definition. Wir nennen die Elemente von D(V') die Dilatationen von A(V).
Lemma 2. Es sei f € D(V)\T(V), d.h. f = X -idy mit A\ # 1. Dann existiert ein Punkt
Z e A(V) mit
f(P)=Z4+\X-ZP

fir alle P € A(V); Z ist dabei eindeutig bestimmdt.
Beweis. Zunéchst stellen wir fest, daf§ der gesuchte Punkt Z € A(V) ein Fixpunkt der
affinen Abbildung f ist, d.h. f(Z) = Z erfiillt. Haben wir umgekehrt einen Fixpunkt Z
von f gefunden, so ergibt sich die behauptete Formel fiir f(P) (P € A(V)) wie folgt: Aus

P =27+ 7P
erhalten wir sofort unter Anwendung von f

f(PY=f(2)+ f(ZP)=Z +\-ZP .

Wir haben also einen Fixpunkt Z von f zu finden und dessen Eindeutigkeit nachzuweisen.
Dazu setzen wir mit beliebigem O € A (V)

—_—

1
7 = BN )
O+ - Of(0)
Damit berechnen wir

12) = 10+ (- 0500)

= 0+0f(0)+ 2 - 0f(0)
— 0+ -0f(0) =7

d.h. Z ist in der Tat Fixpunkt von f. Fiir einen beliebigen weiteren Fixpunkt Z’ von f
erhalten wir zunéchst

—

f(0)Z' = f(0)f(Z) = f(0Z') = »-OZ.
Aus der Gleichung

Of(0)+ f(O)Z'=0Z"
ergibt sich weiter

—_— — —

0Z' —0f(0)=X-0Z,
d.h.

—_—

0z = —1 Of(O
1— X (©).
Damit folgt

—_—

— 1
Z':O+OZ’:O+ﬁ-Of(O) =7,
was die Eindeutigkeit von Z zeigt. 0

Definition. Ist f € D(V)\T(V) mit dem Fixpunkt Z € A(V) und f = A-idy, so nennen
wir f zentrische Streckung mit dem Zentrum Z und dem Streckungsfaktor .
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6.7 Matrizielle Darstellung affiner Abbildungen

Es seien A (V) ein n-dimensionaler affiner Raum mit affiner Basis P = { Fy, P, ..., P,} und
A (W) ein m-dimensionaler affiner Raum mit affiner Basis Q = {Qo, @1, ..., @, }. Weiter
sei f € A(V,W), dh. f: A(V) — A(W) eine affine Abbildung; wie bisher bezeichne
f : V. — W die durch f induzierte lineare Abbildung. Beziiglich der Basen

B={BRP,.., BP,} von V., C={QoQ1,...,Q0Qs} von W

wird f € L(V,W) durch die Matrix

dargestellt, wobei die Eintrige oy, ; € K eindeutig durch

f Zakj QO;Qk (j = 1, ,’I”L)

bestimmt sind.

Fiir einen beliebigen Punkt P € A(V) mit den affinen Koordinaten &, ..., &, beziiglich
P sollen nun die affinen Koordinaten 7y, ...,n,, von f(P) € A(W) beziiglich Q berechnet
werden. Dazu benotigen wir neben A € M,, ,,(K) noch die affinen Koordinaten 7750), )

von f(P) beziiglich Q, d.h. es ist

Qof(Po) = - QuQr.
k=1
Mit Hilfe von .
RP =3¢ RP,
j=1
erhalten wir aufgrund der Affinitét von f
fP) = J(R)+ [(Fo)f(P)
= f(R)+ [ (RP)

= QO‘FQof(Po)‘i‘f(ify )
= Qo+ 2a QQit L6
= Qo+2m QoQk Zn:l
iz

= Q0+kz1< (0)"’_204;” &
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Damit sind die affinen Koordinaten 7y, ..., n,, von f(P) beziiglich Q gegeben durch
nk:n,io)—kZak’j-{j (k=1,....m).
j=1

Dieses Resultat 1a8t sich wie folgt in matrizieller Form wiedergeben: Indem wir die Matrix

1 0o .. 0
T];O) 04171 al,n
Aaff - . S Mm+1,n+1 (K>
777(79) Om1 - Omn

einfithren, lassen sich die affinen Koordinaten 7y, ..., n,, von f(P) beziiglich Q in Termen
der affinen Koordinaten &, ..., &, von P beziiglich P und der Matrix Az € Mypi1. 041 (K)
in der folgenden Art berechnen

1 1 0 0 1
Ui B U%O) Q11 ... Qqp 51
Mm 777(72) Um1 - Qmp &n

Definition. Unter Beriicksichtigung der vorhergehenden Bezeichnungen nennen wir A,g €
Mint1.n41(K) die Matriz der affinen Abbildung f € A(V, W) beziiglich der affinen Basen
P, Q.

6.8 Der Hauptsatz der affinen Geometrie

Zunéachst sei A(V) ein affiner Raum {iber einem beliebigen Korper K.

Definiton. Drei Punkte P, Q, R € A(V) heiflen kollinear, falls eine affine Gerade A(W) C
A(V) mit P,Q, R € A(W) existiert.

Lemma. Ist f € GA(V) und sind P,Q, R € A(V) kollinear, so sind auch die Bildpunkte
1(P), J(Q), (R) kollinear.

Beweis. Nach Voraussetzung existiert eine affine Gerade A(W) C A(V) mit P,Q,R €
A(W). Da nun die bijektive, affine Abbildung f Geraden auf Geraden abbildet, ist das

Bild f(A(W)) ebenfalls eine affine Gerade; diese enthilt f(P), f(Q), f(R). Somit sind die
Bildpunkte f(P), f(Q), f(R) kollinear. O

Bevor wir den Hauptsatz formulieren und beweisen kénnen, betrachten wir den folgenden
Hilfssatz. Es sei 0 : R — R eine bijektive Abbildung, welche additiv und multiplikativ
ist, d.h.

o(x+y)=o(x)+a(y),
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o(z-y) =a(x)-a(y)
fir alle z, y € R erfiillt. Dann ist o die identische Abbildung, d.h. o(x) = « fiir alle z € R.

Beweis. Aus der Additivitat folgt sofort o(0) = 0. Wegen o(0) = 0, also o(1) # 0, folgt
aus der Multiplikativitét sofort o(1) = 1. Aus der Additivitét folgt somit

on)=n

fur alle n € N. Wegen ¢(0) = 0 folgt aus der Additivitat weiter o(—x) = —o(z) fiir alle
r € R, also haben wir
on)=n
fiir alle n € Z. Es sei nun r € Q, d.h. r = p/q mit p,q € Z,q # 0. Nach dem Vorherge-
henden folgt
p=o(p)=o(r-q =a(r)-olg) =o(r) g
d.h.
o(r)=p/a=r
fiir alle r € Q.
Wire o stetig, so wire der Beweis zu Ende. Da wir dies aber nicht wissen, gehen wir wie

folgt vor. Wir zeigen zunéchst, dal ¢ monoton wachsend ist. Ist ndmlich x > 0, so findet
sich y € R mit x = y2, also haben wir

o(z) =o(y*) = o(y)* > 0.
>

Ist also @ > b, d.h. a — b > 0, so ist auch o(a — b) > 0, und wir haben

0<o(a—0b)=0c(a)—oa(b),
d.h.
o(a) > o(b).

Es sei schliellich x € R beliebig. Wir konnen = durch monotone, rationale Zahlenfolgen
{r,}5; von unten bzw. {7/ }>°, von oben approximieren (z.B. durch Folgen von Dezi-
malbriichen), d.h. wir haben die Ungleichungen

<<y <<z <y <, <
Nach Anwendung von ¢ erhalten wir
<<y < <o) << < <

also ergibt sich die Abschétzung
lo(z) —x| < |r, =l
fiir alle n € N. Lassen wir n gegen unendlich gehen, so finden wir

o(x) ==,
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wie behauptet. 0

Hauptsatz. Es seien K = R und A(V) ein reeller affiner Raum der Dimension n > 2. Ist
dann f: A(V) — A(V) eine bijektive Abbildung, die je drei kollineare Punkte P, @, R
von A(V) in drei kollineare Punkte f(P), f(Q), f(R) abbildet, so gilt f € GA(V).

Beweis. Im nachfolgenden Beweis, den wir in mehrere Schritte unterteilen, fixieren wir
einen affinen Punkt O. Die gegebene bijektive Abbildung f : A(V) — A(V) induziert
eine Abbildung f : V' — V| so daBl das folgende kommutative Diagramm besteht:

Mit anderen Worten haben wir fiir P € A(V)

., —

f(OP) = f(O)f(P).

Wir beachten, dafl f konstruktionsgeméf eine bijektive Abbildung von V' auf V' ist. Ande-
rerseits wissen wir aber nicht, ob f linear ist - dies ist ja im folgenden gerade zu beweisen.

Schritt 1. Sind A, B,C € A(V) affin unabhéngig, so sind auch f(A), f(B), f(C) € A(V)
affin unabhéngig.

Beweis. Wir nehmen das Gegenteil an. Dann sind f(A), f(B), f(C) affin abhéngig und
liegen somit auf einer affinen Geraden A(W); wegen der affinen Unabhéngigkeit von
A, B, C und der Injektivitéat von f sind die Bilder f(A), f(B), f(C) paarweise verschieden.
Ohne Beschrankung der Allgemeinheit diirfen wir annehmen, dafl A (V') gleich der durch
A, B, C aufgespannten affinen Ebene A(A, B, () ist. Es sei dann P € A(V) = A(A, B,C)
ein beliebiger Punkt. Ohne Beschréinkung der Allgemeinheit konnen wir annehmen, dafl
die affine Gerade von P nach A die affine Gerade von B nach C' im Punkte P’ schneidet.

Da f(B), f(C) € A(W) gilt und B, C, P’ kollinear sind, folgt f(P’) € A(W); da nun auch
f(A), f(P) € A(W) gilt und A, P’, P kollinear sind, folgt f(P) € A(W). Da P € A(V)
beliebig gewihlt war, folgt f(A(V)) C A(W). Dies ist aber ein Widerspruch, da f die
affine Ebene A (V') bijektiv auf sich selbst abbildet.
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Schritt 2. Ist A(W) eine affine Gerade in A(V), so ist auch f(A(W)) eine affine Gerade
in A(V).

Beweis. Es seien A, B zwei verschiedene Punkte auf A(W), d.h. A(W) = A(A, B) ist
die affine Gerade durch A, B. Wir setzen N := A(f(A), f(B)), die affine Gerade durch
f(A), f(B). Da f injektiv ist, sind die beiden Punkte f(A), f(B) verschieden; somit ist
N in der Tat eine affine Gerade. Wir behaupten nun

)
f

f(A(W)) = N.

Aufgrund der Kollinearitéatseigenschaft von f folgt sofort die Inklusion f(A(W)) C N. Sei
umgekehrt C” € N. Wegen der Surjektivitdt von f gibt es einen Punkt C' € A(V) mit C" =
f(C). Ware C ¢ A(A, B), so wiren die drei Punkte A, B, C affin unabhéngig. Nach Schritt
1 wéren dann aber auch f(A), f(B), f(C) affin unabhéngig, was C' € A(f(A), f(B))
widerspricht.

Schritt 3. Sind A(W), A(W’) parallele Geraden in A(V'), so sind auch f(A(W)), f(A(W'))
parallele Geraden in A (V).

Beweis. Ubungsaufgabe. (Hinweis: Man kann ohne Einschrinkung A (W) # A(W’) an-
nehmen. Man betrachte dann die durch A (W), A(W’) erzeugte affine Ebene und deren
Bild unter f. Schliefllich verwende man die Schritte 1 und 2.)

Schritt 4. f: V — V ist additiv, d.h. f(x +y) = f(:t) + f(y) fiir alle z,y € V.

Beweis. Es seien z,y € V beliebig vorgelegt. Wir nehmen zunéchst an, daf§ x,y linear
unabhéngig sind; der Fall, daf§ =,y linear abhéngig sind, wird aus Schritt 5 folgen. Auf-
grund der zu Beginn des Beweises gemachten Voraussetzungen gibt es eindeutig bestimmte
Punkte A, B € A(V) mit der Eigenschaft

x:&,y:&?.

Wir betrachten nun das durch die drei Punkte O, A, B erzeugte Parallelogramm und die

_— — —  —

durch die vier Seiten OB, AC, OA, BC definierten Geraden A(W7) || A(W7), A(Ws) || A(W3),
respektive.

Nach Schritt 2 sind die Bilder
FIA(W), FAWT)), fA(W2)), f(A(W3))
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wieder Geraden; nach Schritt 3 gilt

FAW)) [ f(AW)), fAW2)) || fA(WS)).

Somit ergibt sich das folgende Bild:

Mit Hilfe von
r+y=0A+0B=0C

folgt schliellich

—

flat+y) = f(

—

oC
= f(oA

Schritt 5. f: V — V ist homogen, d.h. f(A-z) = X- f(z) fiir alle z € V, A € R.

Beweis. Es sei © € V,x # 0. Wir betrachten die affine Gerade N C A(V) mit Aufpunkt
O und Richtung (z), d.h.

N =0 + (z).
Nach Schritt 2 ist das Bild f(N) € A(V) von N wieder eine affine Gerade; sie hat

—

Aufpunkt f(O) und Richtung f((z)), d.h.

—

f(N) = f(O) + f({x)).

Esseinun P € N, d.h. es gibt ein A € R mit P = O+ \-z. Fiir den Bildpunkt f(P) € f(N)

haben wir dann
F(P) = f(O)+ f(X-z) = F(O) + X - f(x)

mit einem \' € R, das durch die Vorgabe von A\ € R eindeutig bestimmt ist. Mit Hilfe
der wohldefinierten Zuordnung A — X’ erhalten wir somit eine Abbildung

c:R—R,
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die bijektiv ist, da f und mithin auch f bijektiv ist.
Wir zeigen nun, dafl o additiv und multiplikativ ist; nach dem vorausgeschickten Hilfssatz
ist dann o die identische Abbildung von R, und wir haben

fr-z) = fla)

fir alle x € V, XA € R.
Da n = dimg A(V) > 2 ist, existiert ein von z linear unabhéngiger Vektor y. Mit y
konnen wir die Summe

ANx+p-x=AN+p -z (A\peR)

wie folgt mit Hilfe von Parallelen konstruieren:

Wendet man nun f auf diese Skizze an, so ergibt sich wie im Beweis der Addivitdt mit
Hilfe der Schritte 2 und 3 ein analoges Bild, d.h. wir haben:

Damit erhalten wir die Aquivalenzen

FO2)+ flp-o) = (A + ) - 2) =
(A+

—

N fla)+ - flz) = 0+ ) flz) =
o(A) +o(p) =o(A+p),

was die Addivitat von o beweist.

Wiederum mit y kénnen wir das Produkt
A(p-z)=A-p) -z (ApeR)

wie folgt mit Hilfe von Parallelen konstruieren:
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Wendet man jetzt f auf diese Skizze an, so ergibt sich mit Hilfe der Schritte 2 und 3 ein
analoges Bild, d.h. wir haben:

Aus dem Strahlensatz folgern wir
(A-p) =X = oA p)=0A) o(p),
was die Multiplikativitat von o zeigt.

Wir tragen abschliefend noch den Addivitétsbeweis von f nach, falls y linear abhéngig
von z ist, d.h. y = A -2 mit A € R gilt. Wir haben

— — —

Fz +) =fle+r2)=HA+A)2)=([1+A) flz) =
fla)+ X~ fla) = flz) + FA-2) = fla) + fly).

Damit haben wir die Linearitdat von f und somit die Affinitdt von f vollstdndig bewiesen.
O
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Kapitel 7

Projektive Geometrie

7.1 Einfiihrung

Ausgangspunkt der projektiven Geometrie ist der Wunsch nach einer prazisen Definition
des ,,unendlich fernen Punktes“, wie er z.B. in der Kunst im Rahmen der Perspektivenlehre
auftritt. Wir suchen nach einem Raum, der einerseits den uns vertrauten affinen Raum
umfaflt, der andererseits aber auch die sogenannten ,unendlich fernen Punkte®“ enthélt.
Falls ein solcher Raum existiert, so sollen zwei in der eingebetteten affinen Ebene liegende
parallele Geraden im umfassenden Raum genau einen Schnittpunkt haben (wie es das
entsprechende perspektivische Bild verspricht). Der in der affinen Geometrie diskutierte
Begrift des Parallelismus soll also entfallen.

Die Losung dieser Problemstellung wird durch die projektive Geometrie gegeben, in die
wir nun anhand der entsprechenden 2-dimensionalen reellen Problemstellung einfithren
wollen. Dazu gehen wir aus vom R-Vektorraum V' = R? und der affinen Ebene

&
E={| & | eV]&,&eR, =1,

€3

d.h. wir haben das Bild auf Seite 132. Neben der E zugrunde liegenden Menge, die wir
ebenfalls mit E bezeichnen, betrachten wir die Menge

G = {GCV|G=Gerade durch 0, G Z (&, &2)-Ebene}
= {G C V| G = 1-dimensionaler Unterraum, G ¢ (&1, & )-Ebene}.

Wir erkennen damit die Bijektion

gegeben durch die Zuordnung
—
P— G:=(0OP) (Pe€E);

131
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die Umkehrabbildung ist dabei gegeben durch
G—P=ENG (Geg).

Vom mengentheoretischen Standpunkt aus kénnen wir also die Mengen E und G mitein-
ander identifizieren, was wir fortan tun.

Die affine Struktur von E wird nach dem Hauptsatz der affinen Geometrie im wesentlichen
durch die Menge der affinen Geraden in E charakterisiert. Wir wollen diese Struktur auf
G iibertragen. Dazu setzen wir

& ={E C V| E=Ebene durch 0, E # (&,&,)-Ebene}.
Damit erhalten wir die Bijektion
{G C E | G = affine Gerade} LU £,
gegeben durch die Zuordnung
—_— —
G— E:=(0P,00Q) (P,Q¢€G;P+#Q);
die entsprechende Umkehrabbildung ist gegeben durch
E—G:=EnNFE (E€f).

Damit haben wir die affine Struktur von E auf die Menge G iibertragen. Bei diesen
Betrachtungen ist allerdings die umsténdliche Bedingung

G ¢ (&,&)-Ebene



7.2. DER PROJEKTIVE RAUM 133

an die Elemente G von G storend. Indem wir diese Bedingung einfach vergessen, ver-
groflern wir die Menge G und erhalten damit den G = E umfassenden Raum

G = {G Cc V| G = 1-dimensionaler Unterraum}.

Dies ist die gesuchte reelle projektive Ebene, die wir mit P(V') bezeichnen. Die Struktur
von P (V') wird charakterisiert durch die Menge der ,,Geraden*

€ = {F C V| E = 2-dimensionaler Unterraum}.

Die Elemente von G, welche durch die 1-dimensionalen Unterriume der (£,&)-Ebene
gegeben sind, nennen wir die ,, unendlich fernen Punkte® der affinen Ebene E = G. Damit
erkennen wir zum Schlufl dieser Einfiihrung das folgende: Sind G, Gy, C E zwei parallele
Geraden, denen die beiden ,Geraden® E;, F5 € & entsprechen, so ist der Durchschnitt
Ey N E, eine Gerade der (&1, &;)-Ebene und definiert damit ein Element von G, also einen
,unendlich fernen Punkt“.

7.2 Der projektive Raum

Der einfithrende Abschnitt legt die folgende Definition nahe.

Definiton. Es sei V ein K-Vektorraum. Der projektive Raum P(V) zum K -Vektorraum
V' ist gegeben durch

P(V)={G C V| G = 1-dimensionaler Unterraum}

Ist dimg V =n > 1, so setzen wir

dimg P(V):=n—-1
und nennen dies die Dimension von P(V'). Speziell fir V.= K™, n > 1, setzen wir

P" (K) :=P(K™).
Bemerkung. Indem wir

P(V)={(2) [z €V~ {0} }
schreiben, erhalten wir die surjektive Abbildung
vV {0} — P(V),

gegeben durch
mv(z) = (x) (r eV ~{0}).

Sind z,y € V ~. {0}, so erkennen wir sofort die Aquivalenz

mv(z)=my(y) <= INe K :y= Xz
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Aus diesem Grund konnen wir auch schreiben
P(V)=(V~{0})/K".

Bezeichnungen. Es sei P(V) der projektive Raum zum K-Vektorraum V. Die Elemente
von P(V) nennen wir (projektive) Punkte und bezeichnen sie durch P,Q, R, ... Ist P €
P(V), so gilt P = (x), wobei der Vektor x € V' ~ {0} bis auf Streckung (mit einem von
Null verschiedenen Skalar) eindeutig bestimmt ist.

7.3 Projektive Unterrdume

Es sei P(V) ein projektiver Raum zum K-Vektorraum V.

Definition. Eine Teilmenge N C P (V') heifit ein projektiver Unterraum von P(V), falls
ein Unterraum W C V derart existiert, da N = P(W) gilt.

Beispiel. Es sei V = R? und W C V ein 2-dimensionaler Unterraum, d.h. eine Ebene
durch 0 € V. Dann ist P(W) C P(V) eine (projektive) Gerade der projektiven Ebene
P?(R) = P(V). Man vergleiche hierzu wiederum den einleitenden ersten Abschnitt zu
diesem Kapitel.

Definition. Es seien P(V') ein projektiver Raum zum K-Vektorraum V und P(W), W C
V, ein projektiver Unterraum.

o Gilt dimgP(W) = —1 (d.h. dimgW = 0), so ist P(W) = 0.

)
e Gilt dimgP(W) = 0 (d.h. dimgW = 1), so nennen wir P(W) einen (projektiven)
)

Punkt von P(V

o Gilt dimgP(W) = 1 (d.h. dimgW = 2), so nennen wir P(W) eine (projektive)
Gerade von P(V).

o Gilt dimgP(W) = 2 (d.h. dimgW = 3), so nennen wir P(W) eine (projektive)
Ebene von P(V).

o Gilt codimgP (W) = dimg(V/W) = 1, so nennen wir P(W) eine (projektive) Hy-
perebene von P(V).

Definition. Es seien P(W;),P(W;) projektive Unterrdume eines projektiven Raumes
P(V) zum K-Vektorraum V. Dann wird der kleinste projektive Raum, der P (/) und
P(W3) enthélt, mit P(W;, W) bezeichnet.

Satz. Es seien P(W5), P(Ws) projektive Unterrdume eines endlich dimensionalen projek-
tiven Raums P (V). Dann besteht die Dimensionsformel:
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Dem Beweis schicken wir zwel Hilfssatze voraus.

Hilfssatz 1. Mit den Voraussetzungen des Satzes gilt die Gleichheit

P(Wl, WQ) = P(Wl + WQ)

Beuweis. Definitionsgemif bestehen die Aquivalenzen

(x) e P(W1,W,) <= x €Wy~ {0} oder z € W)\ {0}
<~ .’EE(Wl—'—WQ)\{O}
— (z) € P(W1 + W),

d.h.
P(Wy, Wy) = P(Wy + Wh).
OJ
Hilfssatz 2. Mit den Voraussetzungen des Satzes gilt die Gleichheit
P(Wy) nP(Wy) = P(Wy N Wa).
Beweis. Definitionsgeméf bestehen die Aquivalenzen
() e PW ) NP(W,) <= 2z €W~ {0} und z € Wy~ {0}
e fL’GWlﬂWQ\{O}
— (x) e P(WNWy),
d.h.
P(Wy) nP(Wy) = P(Wy N Ws). 0

Wir kehren nun zum Beweis des Satzes zuriick: Durch Anwendung der beiden Hilfssétze,
des Dimensionssatzes fiir Unterrdume und der Definition der Dimension projektiver Rdume
ergibt sich

dimgP(Wi, Wa) = dimgP (W, + Wa) = dimg (Wy + Wa) — 1
= dimgWp + dimg Wy — dimg (W7 N W) — 1
— dimgW; — 1+ dimgWs — 1 — (dimg (W3 0 Wa) — 1)
= dimgP(W;) + dimgP(W3) — dimg P (W N W3)
= dimgP (W) + dimgP(Wy) — dimg (P(W7) N P(Ws)),

wie behauptet. O

Corollar. Es sei P(V) ein projektiver Raum zum K-Vektorraum V mit dimgP (V) =
n > 0. Dann bestehen die drei folgenden Aussagen:
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(i) Sind P(W1),P(Ws) zwei projektive Unterrdaume von P(V) mit der Eigenschaft
dimg P(W7) + dimg P(W3) > n, so gilt P(W1) NP (W) # 0.

(ii) Es seien P(W) C P(V) eine projektive Hyperebene und P € P(V') ein projektiver
Punkt mit P ¢ P(W). Dann schneidet jede projektive Gerade durch P die projektive
Hyperebene P(W) in genau einem projektiven Punkt.

(iii) In P(V') haben n Hyperebenen mindestens einen projektiven Punkt gemeinsam.

Beweis.
(i) Aufgrund der Ungleichungen

folgt mit Hilfe des vorhergehenden Satzes

Z n — dlmKP(Wl, Wg) Z 0,

d.h.
P(W,) NP (W) # 0.

P(W), d.h. E € W; aus Dimensionsgriinden gilt dann W + E = V. Somit folgt

(ii) Es sei P( ) C V, eine projektive Gerade durch P. Wegen P ¢ P(W) gilt P(F) €

PW.E)=P(W+ E)=P(V).
Mit Hilfe des vorhergehenden Satzes ergibt sich schliellich

= (n—=1)+1-n=0,

d.h. der Durchschnitt P(W) N P(E) besteht aus genau einem Punkt.

(iii) Es seien P(W1),...,P(W,) C P(V) n projektive Hyperebenen; abkiirzungshalber
setzen wir

PW)=PWy)n...0nP(W,_4).
Mit Hilfe des vorhergehenden Satzes erhalten wir
dimg(P(Wy)N...nP(W,)) = dimg(P(W)NP(W,)) =

dimxP(W) + dimxgP(W,) — dimgP(W, W,) >
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Nach (n — 2)-maliger Iteration ergibt sich damit

dimg(P(W1) N ... A P(W,)) > dimg(P(W,) N P(Wa)) — (n —2) =
m—1)+n—-1)—-—n—-(n-2) =0,

d.h.
PWy)N...nP(W,) #0.

7.4 Projektive Basen, homogene Koordinaten

Es sei P(V) ein projektiver Raum zum K-Vektorraum V.

Definition. (n+1) Punkte Py = (), ..., P, = (x,) € P(V) heilen projektiv unabhingig,
falls die (n + 1) Vektoren

oy, Ly €V
linear unabhéngig sind. Gilt dimgP (V) = n, d.h. dimgV = n + 1, so werden (n + 2)
Punkte P = {Fy,...,P,y1} € P(V) eine projektive Basis von P(V) genannt, falls je
(n + 1) dieser Punkte projektiv unabhéngig sind.

Lemma. FEs sei P(V) ein projektiver Raum zum K-Vektorraum V mit projektiver Basis
P ={Py,...,Pus1}. Dann gibt es (n+2) Vektoren vy, ..., v,41 € V mit den Eigenschaften

(a) Pj=(v;) (G=0,...,n+1),
(b) {vo,...,v,} ist Basis von V,
(c) vo+ ...+ vy =Vpy1,

)

(d) Erfillen die Vektoren wy, ..., w,41 € V ebenfalls (a) - (c), so existiert A € K* mit
wj:)\~vj (j:0,7n+1)

Beweis. Nach Voraussetzung gilt dimxP (V) = n und somit dimgV =n + 1. Es sei P; =
(xj) mit x; € V {0} (j =0,...,n+ 1). Da insbesondere die Vektoren z, ..., z, linear
unabhéngig sind, bilden diese eine Basis von V. Damit finden sich eindeutig bestimmte

Skalare pog, ..., i, € K mit
Tp+1 = ZILLJ c Xy
5=0

Nun gilt aber p; # 0 fir j = 0,...,n, da andernfalls die Bedingung, daB je (n + 1) der
(n+2) Vektoren zy, ..., z,11 € V linear unabhéngig sind, verletzt wére. Damit liegen die
Vektoren

Vg i= HoT0, -+ Up = fnTn, Upil = Tpil

alle in V'~ {0} und wir stellen dazu fest:
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(a) Pj=(v;) (j=0,...,n+1),

(b) {vo,...,v,} ist Basis von V,

() vo+ ...+ Uy =Vpy1-
Es bleibt also noch die Eigenschaft (d) nachzuweisen. Dazu seien wy, ..., w,+1 € V Vek-
toren, die ebenfalls (a) - (c) erfiillen. Aus (a) folgt dann wegen P; = (v;) = (w;) die
Gleichung w; = A; - v; mit \; € K* (j =0,...,n+1). Aus (c) ergibt sich weiter

Wy~ ...+ Wy =Wpy1 <= AU+ .-+ AUp = At 1VUni1
< ()\0 — )\n—f—l)UO + ...+ (/\n — )\n—l—l)vn =0.

Aus (b) folgt schlieflich
)\j:)\n+1 = A (j:O,,n>

und somit
Wy :)\Uj (j:(),,n—i-l)
O
Bemerkung. Ist P(V) ein projektiver Raum zum K-Vektorraum V mit projektiver
Basis P = {Fp,..., P11}, so existieren nach dem vorhergehenden Lemma Vektoren
Vo, - - -,Unt1 € V, welche insbesondere den folgenden Eigenschaften

(a) Pj=(v;) (1=0,...,n+1),
(b) {wvo,...,v,} ist Basis von V,
() vo+ ...+ v, =011

geniigen; dabei sind diese Vektoren bis auf Multiplikation mit einem Skalar A € K*
eindeutig festgelegt.

Ist nun P € P(V) ein beliebiger Punkt mit P = (z),x € V . {0} (dabei ist = nur bis auf
Multiplikation mit einem Skalar ungleich Null eindeutig festgelegt), so finden sich Skalare

50, ,fn € K mit
T = ij - ;.
=0

Da sowohl z als auch die Vektoren vy, ..., v, nur bis auf Multiplikation mit einem Skalar
ungleich Null eindeutig gegeben sind, sind auch die GroBen &,...,&, € K nur bis auf
Multiplikation mit einem Skalar ungleich Null eindeutig bestimmt.

Definition. Mit den vorhergehenden Bezeichnungen nennen wir die (bis auf Multipli-
kation mit einem Skalar ungleich Null eindeutig bestimmten) Skalare &, ..., &, die homo-
genen Koordinaten von P € P(V') beziiglich der projektiven Basis P = { P, ..., Ppy1}. Wir
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notieren die homogenen Koordinaten von P € P(V') in der Form [, : ... : &,] und beach-
ten, daBl damit ein Punkt in P"(K) definiert wird. Mit Hilfe der homogenen Koordinaten
erhalten wir also eine bijektive Abbildung

P(V) — P(K)

gegeben durch die Zuordnung
P [go e gn]

7.5 Projektive Abbildungen

Es sei P(V') bzw. P(W) ein projektiver Raum zum K-Vektorraum V' bzw. W und 7y :
V~A{0} — P(V) bzw. my : W~ {0} — P (W) die entsprechende Projektionsabbildung.

Ist f € L(V, W) eine lineare Abbildung, so kénnte man sich durch die Zuordnung
(@) = (f(z)) ((z) € P(V), dh. zeV ~{0})
eine Abbildung f : P(V) — P (W) erklért denken. Dabei ist allerdings zu bedenken, dafl

— —

(f(x)) nur dann ein Element von P(WW) definiert, wenn f(z) € W ~ {0}, d.h. z & ker(f)

ist. Diese Einschrankung an z € V' ~\ {0} kénnen wir ausschlieflen, wenn wir annehmen,
da f € L(V, W) injektiv ist; dann gilt fiir alle x € V'~ {0} jeweils auch f(x) € W ~ {0}.
Definition. Eine Abbildung f : P(V) — P(W) heifit eine projektive Abbildung, falls

eine injektive lineare Abbildung f : V — W existiert, so daf fiir alle P = (z) € P(V)
die Gleichung

f(P) = (f(x))
besteht. Um auf die Abhéngigkeit der projektiven Abbildung f von f hinzuweisen, schrei-
ben wir kurz f = P(f).
Bemerkung. Die vorhergehende Definition besitzt die folgende, dquivalente Fassung:
Eine Abbildung f : P(V) — P(W) heifit eine projektive Abbildung, falls eine injektive
lineare Abbildung f : V — W existiert, so dal das folgende Diagramm kommutiert:

Bemerkung. Wird die Injektivitdtsvoraussetzung an f fallengelassen, so erhélt man mit

—

f = P(f) die Abbildung
i P(V) N Pker(f)) — P(W).
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Der Definitionsbereich von f mu8 also von P(V) zu P(V)~P(ker(f)) eingeschrinkt wer-
den; die Menge der Punkte in P(ker(f)) wird die Menge der Basispunkte von f genannt.

Bezeichnungen. Es seien P(V') und P(W) projektive Rdume. Damit setzen wir

(W
P(V,W) = {f:P(V)— P(W)| f projektiv},
P(V) = P(V.V),
PGL(V) = {feP(V)| f bijektiv}
= {feP(V)|feGLV)}

Lemma. Die Menge PGL(V) bildet eine Gruppe beziiglich der Komposition von Abbil-
dungen.

Beweis. Ubungsaufgabe. 0

Definition. Die Gruppe PGL(V') wird die projektive lineare Gruppe zum K -Vektorraum
V' genannt. Die Elemente von PGL(V) werden auch Homographien genannt.

Satz. Es seien P = {Py,...,Pyi1} und P' = {P;,..., P, ,} projektive Basen des n-di-
mensionalen projektiven Raumes P(V'). Dann existiert genau eine Homographie f €
PGL(V) mit der Eigenschaft

P =f(P) (j=0,...,n+1).

Beweis. Wir beweisen zunéchst die Existenz der gesuchten Homographie. Dazu wahlen
wir Vektoren
V0, ooy Unt1 €V Vg, Upq €V

mit den Eigenschaften
(a) Pj=(v;) (j=0,....,n+1), Pl=(v;) (j=0,...,n+1),
(b) {wo,...,v,} Basis von V, {v},...,v]} Basis von V,
(€) Vo4 ...+ Uy =Upg1; UG+ ... +V, =V, ;.

Diese Vektoren existieren nach dem Lemma iiber projektive Basen. Nach der linearen
Algebra existiert eine lineare Abbildung f € GL(V') mit der Eigenschaft

flo))=v, (j=0,...,n).

Die Linearitéit von f zeigt sofort, dafl auch

f(vn+1) = U:H-l

—

gilt. Mit f = P(f) erhalten wir jetzt die gesuchte Homographie, welche

P)={flv;))=@)=P (j=0,....n+1)
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erfiillt.

Wir kommen nun zum Beweis der Eindeutigkeit. Dazu gehen wir aus von einer beliebigen
Homographie g = P(g), welche P; = g(P;) (j =0, ...,n + 1) erfiillt, und vergleichen diese

—

mit der im Existenzbeweis konstruierten Homographie f = P(f). Wegen g(P;) = P}, d.h.
g((v;)) = (v}), existieren Skalare \; € K* mit der Eigenschaft

g‘(’l}j) :)\j"U; (j:O,,n—l—l)

Durch Einsetzen von (c) in die Relation g(v,41) = Apt1 - Uny1 ergibt sich dann

n n n n
g(ZUj> :)\nJrl'Z,U; g Z)\j"l};:ZAnJA‘U}.
=0 =0 =0 =0

Aus der linearen Unabhéngigkeit der Vektoren vy, ..., v, ergibt sich dann sofort
)\0:>\1:---:)\n:)\n+1-

Damit folgt ¢ = Aq - f, woraus wir

erhalten. 0

7.6 Matrizielle Darstellung projektiver Abbildungen

Wir beginnen mit der folgenden

Proposition. Es seien P(V),P(W) projektive Riume zu den K-Vektorrdumen V,W
und f,g € L(V,W) injektive lineare Abbildungen mit der Figenschaft P(f) = P(g) €
P(V,W). Dann existiert X € K* mit g = \- f.

Beweis. Fiir (x) € P(V), d.h. x € V ~ {0}, bestehen die Gleichheiten

—

P(f)((x) =P@)((2) = (fle)) = (g(x))
— AN=A(z)e K" :§(z) = \z) - f(z).

Wir werden zeigen, dafl die Funktion A(x) konstant ist. Dazu fixieren wir zy € V'~ {0}
und setzen A\ := A(zg). Aufgrund der Linearitéit von f, g folgt zunéchst

)\(,u : ZL‘()) = )\(ﬁo) = /\0
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fiir alle p € K*. Ist dimgV = 1, so sind wir fertig. Andernfalls sei x € V'~ {0} ein beliebi-
ger, von xq linear unabhéngiger Vektor. Dann betrachten wir die dquivalenten Gleichungen
Gwo+ ) = Mao +2) - flwg+2) <> §lxo) + §(x)
= Nz + ) - flwo) + Mz + 7) - flx)
= Ao flzo) + Ma) - fl=z
= Ao + @) - f(wo)
= (Ao = Axo +2)) - flwo)
+(A(@) = Azo + @) - flz) = 0.

—

Da nun aufgrund der Injektivitéit von f mit xg, x auch f (mo), (x) linear unabhéngig sind,
folgt

AMz) = Mzo + ) = Ao
Damit ist die Proposition bewiesen. O

Wir kommen nun zur matriziellen Beschreibung projektiver Abbildungen. Dazu seien
P (V) ein n-dimensionaler projektiver Raum mit projektiver Basis P = {Fy, ..., P41} und
P (W )ein m-dimensionaler projektiver Raum mit projektiver Basis Q = {Qo, ..., Qm+1}-
Damit existieren Vektoren

Vo, oy Upgr € Vit Py =(v;) (j=0,...,n+1),

B ={vg,...,v,} Basis von V,
n

Up41 = E vy 3
Jj=0

Wo, -« s W1 € Wmit Q; = (w;) (j=0,...,m+1),
C =A{wy,...,w,} Basis von W,

Wm41 = E Wy

Ist nun f € P(V, W) eine projektive Abbildung von P (V) nach P(W), so gilt f = P(f) mit
einer injektiven linearen Abbildung f € L(V,W). Nach der vorhergehenden Proposition
ist f durch f bis auf Multiplikation mit einem von Null verschiedenen Skalar eindeutig

bestimmt. Es sei nun
A= (ay, ]) wm € Mgy a1 (K)

.....

die Matrix von f beziiglich B, C; aufgrund der getroffenen Wahlen ist die Matrix A nur
bis auf Multiplikation mit einem von Null verschiedenen Skalar bestimmt.

Definition. Unter Beriicksichtigung der vorhergehenden Bezeichnungen nennen wir

Aproj := A modulo Multiplikation mit K™
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die Matriz der projektiven Abbildung f : P(V) — P(W) beziiglich der projektiven Basen
P, Q.

Bemerkung. Sind [¢ : ... : &,] die homogenen Koordinaten von P € P (V') beziiglich P,
so erhélt man die homogenen Koordinaten [ng : ... : ] von f(P) € P(W) beziiglich Q
durch
Mo €o
=4
M &n

Wir schlieflen dieses Kapitel mit der Formulierung des Hauptsatzes der projektiven Geo-
metrie, den wir aber nicht beweisen wollen.

Hauptsatz der projektiven Geometrie. Es seien K = R und P(V) ein projektiver
Raum der Dimension n > 2. Ist dann [ : P(V) — P(V) eine bijektive Abbildung, die
je drei kollineare Punkte P,Q,R von P(V) in drei kollineare Punkte f(P), f(Q), f(R)
abbildet, so gilt f € PGL(V).
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Kapitel 8
Quadriken

8.1 (Quadratische Formen

Im gesamten Kapitel arbeiten wir iiber dem Kérper K = R.

Definition. Es sei A = (a;j)jr=1..n» € M, (R) eine symmetrische Matrix. Der Ausdruck

QA(fla"'vgn) = (617---7£n) A t<€17’”7£n)
= D k&
k=1
heiflt die quadratische Form zur symmetrischen Matrixz A.

Proposition. Es sei Qa(&y,...,&,) die quadratische Form zur symmetrischen Matrix
A € M,(R). Dann existieren Koordinaten ny,...,n, derart, daf

Qalt &) =M+

gilt, wobet \v, ..., N\, die Figenwerte von A sind.

Beweis. Da A € M, (R) symmetrisch ist, existiert eine orthogonale Matrix S € O,(R)
(siche Kapitel 5) mit der Eigenschaft

A
t§.A.5 = ,
An
wobei Ay, ..., \, die Eigenwerte von A sind. Mit den neuen Koordinaten
Uit &1
= tS' :tS't<€1>"'7€n)
M n

folgt nun

145
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QA(&l?' - 7571) = (517' - 7571) A t(fla s 7€n)
= (&,...,6)- S-S A SIS, L6
A1
— (771’"‘77771)' 't(nla"'ann)
An
= A4 AR,
wie behauptet. 0
Bemerkung. Die vorhergehende Proposition besagt, dafl bei einer quadratischen Form
durch geeignete Koordinatentransformation die gemischten Glieder immer zum Verschwin-
den gebracht werden konnen. Die Proposition zeigt iiberdies, dafl dies sogar durch eine or-
thogonale Koordinatentransformation erreicht werden kann. Natiirlich ist es auch moglich,
dies durch andere regulire, nicht notwendigerweise orthogonale Koordinatentransforma-
tionen zu erreichen. Der Trdgheitssatz von Sylvester, der hier nicht bewiesen werden soll,
besagt dann, wie man auch immer durch eine regulire Koordinatentransformation die

gemischten Glieder einer quadratischen Form zum Verschwinden bringt, so sind in der
neu entstehenden quadratischen Form

NER+ .+ N &2
die Anzahl der verschwindenden, der positiven und der negativen Koeffizienten immer
gleich.

Bezeichnung. Ist

QA(fla"'agn) = (517"'7€n> A t(é-la"'afn)
die vorgelegte quadratische Form zur symmetrischen Matrix A und gilt fiir " € GL,(R)
Ay
tS" A S = .
: N

n

d.h. mit *(&,..., &) = 19" (&, ..., &) besteht die Gleichung

Qalr,. &) = N2+ ...+ N,€,

so ordnen wir ab jetzt die Koeffizienten wie folgt an:
Ao Ay >0, AL A <0, Ny, A, =05

dabei gilt r = rg(A).

Definition. Mit den vorhergehenden Bezeichnungen wird das Paar (p,r —p) die Signatur
von A genannt.

Bemerkung. Nach dem Trégheitssatz von Sylvester ist die Signatur wohldefiniert. Indem
wir
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A\
—1
Ap 2
_1
T |/\;+1| 2
x|
1
1
setzen, erhalten wir
1
1
-1
'T-A-T= . ,
-1
0
0

wobei p-mal die 1, (r — p)-mal die —1 und (n — r)-mal die 0 auftritt.

8.2 Quadriken

Wir beginnen mit der folgenden

Definition. Es seien A = (o 1)) k=1,
R™ und v € R. Dann heift die Menge C' C R", gegeben durch

C = {z=%&,...,6)eR" |2 A-x+2-"2- b+~ =0}
= {o="&.,.. . &) ER"| D &G +2) B +v =0},
k=1 j=1
eine Quadrik oder Hyperfliche zweiten Grades des R".
Bemerkung. Indem wir

1 v B o Da

, &1 B arp ... Qip

x = : e R A= € M,,.;1(R)

gn ﬁn Op1 ... Qpp

» € M,,(R) eine symmetrische Matrix, b = *(fy, . ..

147
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setzen, konnen wir die Quadrik C' in der vorhergehenden Definition auch wie folgt be-
schreiben:

C={r="6&,...,&) €eR"| 2’ A -2’ =0}.

Satz (Affine Klassifikation von Quadriken). Mit den vorhergehenden Bezeichnungen
sei

C={z="&,....&) eR"| 2’ - A" -2/ =0}

eine Quadrik. Weiter sei
r=r1g(4), 1" =rg(A’).

Dann existiert eine affine Koordinatentransformation
(£17 o 7£7L) — (7]17' .. 7”%)7

gegeben durch eine affine Abbildung f € GA(R"), so da3 C' durch eine der drei folgenden

Normalformen beschrieben wird:

(a) 77%+---+77£—7712,+1—...—773:O, falls 7" =7 (0 <p <),
(b) 77%+~-+77;2,—77§+1—-..—773=1, falls ' =r+1 (0<p<r),
(c) 77%+---+77,2)—7712,+1—..‘—nf+2nr+1:0, falls ' =r+2 (0<p<r).

Beweis. Geméafl dem Abschnitt 8.1 existiert eine reguldre Matrix 7" € GL,(R) mit der
Eigenschaft

IT.AT = :

0

wobei p-mal die 1, (r — p)-mal die —1 und (n — r)-mal die 0 auftritt. Mit Hilfe von

, 1 0
Tl = ( 0 T ) € GLn+1(R)
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berechnet man leicht

VB B By e B By o B,
1

Ay=tAT = | -

mit gewissen [,..., 3, € R. Indem wir nun die neuen Koordinaten

w =T" 2, dh.

t(lawb s 7wn> = Tllil ' t(17€17 s a€n>
einfithren, erhalten wir die folgende Vereinfachung der definierenden Gleichung von C'

t:L'I‘AI~Z'/ _ tx/_tTllfl.tTl/'A/_Tll.Tl/—l.m/ — tw’~A’1-w’
Wit Wl —wiy— . Wi 20w+ .+ 28w, +y = 0.

Mit der reguldren Matrix

1 0 o o0 - 00 0
-p 1
I !
TQ/ = p,H L
] -
0 1
0 1
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berechnet man leicht

Y0 - 0 0 - 0 By - B

A= T AL T =

0 -1

!
r+1 0

8, 0
mit einem gewissen 7/ € R. Indem wir die neuen Koordinaten

=Ty - w', dh.

1L, ¢, G) =Ty - (L w, .. wy)
einfithren, erhalten wir die weitere Vereinfachung der definierenden Gleichung von C

/ / / / / / / /— !/ / / /— / / / /
b Ay = AL = Ty Ty AT T = A2

= G+ . +C-Chu—  —CH200 G+ 20,6+ = 0.
Wir unterscheiden nun drei Félle:
@) 7 =05 By = = B = .
() 7 £ 0; By = ... = 8, = 0.
() Fjef{r+1,...,n}: B;#0.
Ad (a’): Indem wir 7" :=T7 - T} € GL,,4+1(R) setzen und die Koordinaten
y =2 =T"1.2, dh.
Lomyem) =T YL &, 6n)
einfithren, erhalten wir die behauptete Normalform (a) von C, d.h.
WAoot —nty— ... —n?=0.
Dabei stellen wir leicht r = 1’ fest.
Ad (b’): Indem wir 7" := 17 - Ty € GL,4+1(R) setzen, erhalten wir mit den Koordinaten
Z=T"1.2' dh.
(LG, G) =T (L&, &)
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nach den vorhergehenden Rechnungen die folgende C' definierende Gleichung

G+ . +C—-Ca—...—C=—. (¥

Ist v/ < 0, d.h. =y > 0, so erhalten wir mit den neuen Koordinaten

n=G/N=y (G=1,...,n)

die behauptete Normalform (b) von C, d.h.

M.+, — . — =1

Ist v/ > 0, so erhalten wir die behauptete Normalform (b) nach Multiplikation von (x)
mit —1 und einer analogen Koordinatentransformation. Wir stellen leicht ' = r + 1 fest.

Ad (¢’): Indem wir die Koordinaten &;,...,&, gegebenenfalls permutieren, kénnen wir
ohne Einschriankung 3/, # 0 annehmen. Mit Hilfe elementarer Umformungen 148t sich
erreichen, daf in der Matrix Aj der Eintrag ] ; zu 1,9" zu 0 und auch alle iibrigen /3]
zu 0 gemacht werden konnen. Mit anderen Worten findet sich 74§ € GL,1(R) mit der
Eigenschaft

Ay =Ty Ay Ty =

0 0
Indem wir 77 := T} - Ty - T§ € GL,+1(R) setzen, erhalten wir mit den Koordinaten
y =112/ dh.
Loy =T NG &)
nach den vorhergehenden Rechnungen die folgende C' definierende Gleichung
nf—l—...—i—nﬁ—nﬁﬂ—...—773+277T+1:O.
Wir stellen leicht r' = r + 2 fest.

In allen drei Féllen entspricht die Matrix 77 € GL,41(R) der gesuchten affinen Transfor-
mation f € GA(R"). O



152

KAPITEL 8. QUADRIKEN

Klassifikation von nicht-leeren Quadriken im A%(R).

affine Ebene A%(R).
Doppelgerade.

Geradenpaar mit Schnittpunkt.
Punkt.

Fall (a) :

Fall (b) :

Fall (c) :

Klassifikation von

Fall (a) :

Fall (b) :

Fall (c) :

r =0,
r=1,
r=2,
r =2,
r=1,
r =2,
r=2,
r=1,

r =0,
r=1,
r=2,
r=2,
r =3,
r =3,
r=1,
r=2,
r=2,
r =23,
r=3,
r =3,
r=1,
r=2,
r=2,

p=0:
p=1:
p=1:
p=2:
p=1:
p=1:
p=2:
p=1:

0=0, dh

ni =0, dh.
ni —n; =0, dh
”?4+n2=0, dh

m =1, dh.
2_p2=1, dh.
n—n; )
m+n=1 dh
n?+2n, =0, dh.

paralleles Geradenpaar.
Hyperbel.
Kreis (Ellipse).

Parabel.

nicht-leeren Quadriken im A?*(R).

p=0:
p=1:

=1:
p=2:
p=2:
p=3:
p=1:
p=1:
p=2:
p=1:
p=2:
p=3:
p=1:
p=1:
p=2:

0=0,
nt =0,
n —mn; =0,
ni 4 =0,

m+n5—n; =0,
n+n+n; =0,

=1,
77%—773217
A+ =1,

n—n; —n5 =1,
n A =05 =1,
A+ =1,

77%+2772 == Oa
n — 15 + 23 =0,
n 45+ 203 =10

d.h.
d.h.
d.h.
d.h.
d.h.
d.h.

d.h.
d.h.
d.h.
d.h.
d.h.
d.h.

d.h.

affiner Raum A3(R).
Doppelebene.

Ebenenpaar mit Schnittgerade.
Gerade.

Kreiskegel.

Punkt.

paralleles Ebenenpaar.
hyperbolischer Zylinder.
Kreiszylinder.
zweischaliges Hyperboloid.
einschaliges Hyperboloid.
Kugel (Ellipsoid).

parabolischer Zylinder.

hyperbolisches Paraboloid.
elliptisches Paraboloid.



