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Unter den folgenden Aussagen sind einige richtig und einige falsch. Kreuzen Sie die

richtigen an!

Aussage 1.A undB seienn× n-Matrizen.

a) Es gilt stetsdet(A + B) = det A + det B.

b) Es gilt stetsdet(A ·B) = det A · det B.

c) Fallsdet(A) 6= 0 ist, hat das lineare Gleichungssystem

Ax = b

für jedesb ∈ Rn eine eindeutige Lösungx ∈ Rn.
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Aussage 2.Es seiϕ : Rn → Rm eine lineare Abbildung.

ϕ werde bzgl. der Standardbasis
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durch eine MatrixA = (ai,j) ∈ Rm×n beschrieben.

a) IstA =

(
2 3 1
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)
(d.h.m = 2, n = 3), so ist
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b) IstA =

 1 2 3

0 2 −1

0 −4 2

, so istϕ surjektiv.

c) IstA =

 2 3

3 4

1 1

, so istϕ injektiv.
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Aussage 3.Es seiA ∈ Rm×n, b ∈ Rm, undA∗ = (A|b) ∈ Rm×(n+1) liege in

Zeilenstufenform vor. Für das Gleichungssystem

(∗) Ax = b

gilt:

a) Sei

A∗ =

 1 2 3 0

0 1 3 −1

0 0 0 1

 .

Dann besitzt(∗) eine eindeutige Lösung.

b) Sei

A∗ =

 1 2 3 4 5

0 0 2 3 4

0 0 0 1 2

 .

Die LösungsmengeL von (∗) ist eindimensional und die Komponentex3 eines

Lösungsvektorsx = (x1, . . . , x4)
t ∈ R4 kann frei gewählt werden.

c) Sei

A∗ =

 2 −3 1 1 4

0 2 3 4 2

0 0 0 1 3

 .

Die LösungsmengeL von (∗) ist eindimensional und die Komponentex3 eines

Lösungsvektorsx = (x1, . . . , x4)
t ∈ R4 kann frei gewählt werden.
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Aussage 4.Es seiA ∈ R3×3 eine symmetrische Matrix,ϕA : R3 → R3 die durchA bzgl.

der Standardbasis dargestellte lineare AbbildungϕA (x) = Ax undqA : R3 → R die durch

A dargestellte quadratische FormqA (x) = xtAx.

a) R3 besitzt eine Basis aus Eigenvektoren fürϕA.

b) qA kann stets bzgl. einer geeigneten Basis desR3 durch die EinheitsmatrixE3 dargestellt

werden.

c) qA kann stets bzgl. einer geeigneten Basis desR3 durch eine Diagonalmatrix dargestellt

werden.
4a) 4b) 4c)

X X


