Lösungsansätze für LinAlg-Aufgaben
Typ: Finden Sie eine Basis in der A diagonal ist:
1. Eigenwerte ausrechnen:

2. Eigenvektoren bestimmen:
Nach dem man die λ‘s bestimmt hat, setzt man diese in ein Gausstableau ein (A-λE). Dabei entsteht mindestens eine Nullzeile, dies sind die freiwählbaren Variabeln!
Nun können die Eigenvektoren durch einsetzen definitiv bestimmt werden.
3. Die gesuchte Basis besteht aus allen berechneten Vektoren vi z.B. B = {v1; v2; v3}.

Typ: Ist die Matrix orthogonal?:
1. Die Matrix ist orthogonal, wenn die Matrix mal Transponierte Matrix die Einheitsmatrix ergibt:

Typ: Drehwinkel ermitteln:
1. Der Drehwinkel einer Drehung des dreidimensionalen Raumes mit Matrix D ist:

Hinweis: Die Spur ist die Summe der Diagonalelemente einer Matrix.
Typ: aus den Vektoren x1, x2, x3 sollen die Vektoren x1‘,  x2‘,  x3‘ ermittelt werden = Basiswechsel:

Typ: Sei der Vektor ,
so finden Sie eine Matrix A , die auf beliebigen 3-dimensionalen Vektoren v die
gleiche Wirkung hat wie das Vektorprodukt:

1. In die Spalten der Matrix Ω kommen die Bilder der Basisvektoren, man muss also nur  für alle i berechnen (Vektorprodukt!).
2. Ω setzt sich dann aus den erhaltenen Bilder der Basisvektoren zusammen.


Typ: Aussage über die Lösungsmenge eines Gleichungssystems machen:
1. Gauss-Algorithmus machen, bis man das Pivotelement der letzten Zeile erreicht hat. Von da aus kann man 1. Aussage machen. Zum Beispiel: 

[image: ][image: ]
· (Gauss)

Fall 1: Keine Lösung wenn a = 0 und und b ≠ 0
Fall 2: genau 1 Lösung wenn a ≠ 0 und b ≠ 0
Fall 3: unendliche viele Lösungen wenn a = 0 und b = 0
2. Fälle berechnen und bei Fall 3 die Lösungsmenge ergänzen:
[image: ]


Typ: Abstand windschiefer Geraden bestimmen.
Der Abstand windschiefer Geraden ist folgendermassen definiert:
  
1.  sind die Vektoren vom Ursprung bis zum Anfangspunkt der Richtungsvektoren . 
2. Vektorprodukt und und Betrag des Vektorproduktes ausrechnen.
Typ: Determinante mittels Entwicklungssatz bestimmen:
Die Matrix wird in Verschiedene Untermatritzen unterteilt. Von diesen Matritzen werden dann Jeweils die Determinanten berechnet und mit dem Faktor der ersten Zeichen multipliziert. Die Vorzeichen des Faktors der ersten Zeile alternieren fortlaufend, positiv beginnend (ungerade Zeilen positiv, gerade Zeilen negativ).
   


Typ: Winkelhalbierenden von zwei gegebenen Geraden bestimmen:
Die Winkelhalbierenden sind die Mengen der Punkte, die von beiden
Geraden den gleichen Abstand haben. Die Hessesche Normalform erlaubt, den
Abstand eines Punktes von der Geraden zu bestimmen, dazu müssen die Koeffizienten der Gleichungen so normalisiert werden, dass sie einen Vektor der Länge 1 bilden:

Hessesche Normalform:
1. Gleichung der Geraden so umformen, dass Rechte Seite Länge (Betrag) 1 hat.
2. Rechte Seite auf linke Seite nehmen.
[image: ]
Bsp. : Geradengleichung: 
[image: ]
Hessesche Normalform: 

Die Hessesche Normalform stellt nun die Geradengleichungen dar. Die Gleichungen müssen nun gleichgesetzt und vereinfacht werden.
Achtung: Es gibt zwei Winkelhalbierende zwischen zwei Geraden:
1. H1(x,y) = H2(x,y)
2. H1(x,y) = -H2(x,y)
Typ: Winkel einer Normale zur Vertikalen bestimmen in Abhänigkeit einer Drehung:
Achtung nicht komplett! Siehe Aufgabe Modulprüfung 29.1.2013 Skriptserver
1. Koordinatensystem bzw. Drehachsen festlegen
2. Die Achse, um die gedreht werden soll ändert sich nicht. Die Drehungen werden folgendermassen beschrieben:










Typ: Durchstosspunkt einer Gerade und einer Ebene bestimmen
1. Zuerst muss die Geradengleichung und die Ebenengleichung aufgestellt werden:
Geradengleichung:  O= Ortsvektor, R= Richtungsvektor
Ebenengleichung: 
Falls für die Ebengleichung ein Punkt und die Normale gegeben sind, kann die Normalform aufgestellt werden:

2. Gleichungen umformen und daraus Matrix aufstellen:
 

Normale
Hinweis: Eine Ebene durch die Punkte (1,0,0), (0,1,0) und (0,0,1) hat die Normale:


Typ: Matrix Zerlegung 

Die Zerlegung wird mit Hilfe der Cholesky-Zerlegung durchgeführt.


3.  
4. 
3. Kontrolle:  


Typ: Bestimmen Die Eigenwerte wenn ein Eigenwert bekannt ist 
1. Eigenwerte ausrechnen:

2. Resultat durch den Gegebenen Eigenwert Teilen (Polynomdivision)

3. Resultat 0 setezen und 

4. [bookmark: _GoBack]Eigenvektoren können normal berechnet werden (Gauss)

Typ:   Ein vom Punkt Q1 = (x1; y1; z1) ausgehender Lichtstrahl wir im Punkt P einer Kugel 
vom Radius r mit Mittelpunkt im Ursprung des Koordinatensystems reflektiert
und trifft dann im Punkt Q2 = (x2; y2; z2) ein. Bestimmen Sie den Punkt P.

1. Abstand zum Uhrsprung überprüfen (MUSS GLEICH SEIN)
2. Also ist der Reflexionspunkt P der Durchstosspunkt der Winkelhalbierende der beiden Ortsvektoren .
3. Winkelhalbierende in der Parameterdarstellung 

4. Der Parameter t muss jetzt so bestimmt, mit Hilfe von t




Fehlend: Vektorprodukt berechnen
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