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Ubungsblatt 4 - Lésungshinweise

Aufgabe 1

L 1 . - . o
a)v+w:(2) c) 20z-v+7a-w+4a-u:(a)
b) ¥ — 20+ 4 (_53) d) 2a-U+58-W+a-u=5 a;ﬂ)
Aufgabe 2

a) Aus den Punkten ergeben sich Ortsvektoren ¥4 = <O>, UB <2>, Uo = (_1>.

- (2) -3 71 )
i) [AB| =5, |BC| = V13, |CA| =10
i) D(1|—2), AD = <4), |AD| = v/I7. Ferner gilt: F =7

b) Fiir A > 2 gilt 7(\) € Q.

Aufgabe 3

a) falsch, da ein einzelner Vektor niemals eine Basis des R? bilden kann.

b) falsch, da die beiden Vektoren linear abhéngig sind: v; = 2vj.

)
)

c) richtig, da ¥ und %, linear unabhéingig sind und es zwei Vektoren sind (Satz 3.7).

d) falsch, da drei Vektoren im R? stets linear abhiingig sind, kénnen sie keine Basis bilden
)

e) falsch, da ¥ = A\ fiir ein A € R gilt, folgt: span(¥, @) = span(w) # R?
Bemerkung: Es gilt i.A. span(¥) # span(w), da laut Angabe ¢ = 0 gelten konnte (A € R).

f) richtig, denn laut Definition 3.4 einer Basis ist die Eigenschaft span(v, ..
gefordert.

., 7,) = R"

g) falsch, denn die lineare Abhéngigkeit von 9}, v kann durch Hinzunahme eines (oder meh-
rerer) weiterer Vektoren nicht , korrigiert“ werden; die Vektoren bleiben linear abhéngig.

h) richtig, wéhle einen beliebigen Vektor 0 # Ty ¢ span(v, Uy), so sind vy, U, U3 drei linear
unabhiingige Vektoren mit span (v, vy, U3) = R® und damit ist B = {¥, vy, U3} eine Basis
des R3.
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Aufgabe 4 Fiir die nachstehenden Vektoren @; € R? und wj; € R? gilt:
B A W\ WA ) Y (- WY o R O
1= 9> 9 = 1 s V3 = 1 s w1 = 0 s Wy = 2 s ws = —1
1 3 1

b) U_J)l'w2:7

c) ¥ - W nicht moglich, da @, € R? und w; € R? aus unterschiedlich-dimensionalen Vek-
torraumen stamimen.

d) ¥} x Uy nicht méglich, da das Kreuzprodukt x : R3 x R® — R3 nur fiir zwei Vektoren aus
dem dreidimensionalen reellen Vektorraum R? definiert ist.
—2
e) 1171 X 1172 = —4

4

f) vy - Uy - U3 nicht sinnvoll, da das Skalarprodukt nicht assoziativ ist und daher zwei unter-
schiedliche Klammerungen gelesen werden kénnen, (¥ - 05) - U5 # ¥y - (U - U3):

S oy = 2 L 7
(V) - V) - U3 = (_1), vy - (V- U3) = (14>

g) wWp X Wy X ws nicht sinnvoll, da das Kreuzprodukt nicht assoziativ ist und daher zwei
unterschiedliche Klammerungen gelesen werden kénnen, (w; X wy) X w3 # w X (s X Ws):

—1
s lUl X (U72 X 1173) = 13
2

(?171 ><U72) X’Lﬁgz

o O O

h) ¥ - (wWy X w3) nicht mdglich, da 7, € R?, aber wy X w3 € R3.

i) w; x (U - Uy) nicht moglich, da w; € R?, aber v - v, € R.

Aufgabe 5 Fiir k — —g oilt (@ x B) L &(k).

1 0
Aufgabe 6 Aus den Vektoren v = A O), w=p| 1 |, mt A\ pu € R, unbestimmter
1 1
6

Linge folgt: ¢ = Z (7, w) = arccos <L> ~ 69, 3°
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Aufgabe 7

-1
a) Moglich ist w.a. U3 = 0] X th = | —4
1

b) Die drei Vektoren stehen aufeinander senkrecht, denn es gilt nach Konstruktion v3 L o)
und U5 L 9. Ebenso ¢} L Uy aufgrund von vy - v, = 0. Ferner gilt: |v;| = V2, |U5] = 3 und
|U5] = 3v/2, damit ist eine Orthonormalbasis gegeben durch:

1, 1, 1
Bong = {Evh §U2, 3—\/5@3}

Aufgabe 8 Es gilt |wi(t) — U(t)| = VA% + B? (unabhéngig von t). Fiir A =1 und B = 2
beschreibt () eine Bewegung mit konstanter Geschwindigkeit auf dem Einheitskreis, w(t)
hingegen auf einem Kreis mit Radius B = 2 und einem verschobenen anfanglichen Winkel:

v(0) = ((1)) und W(0) = (g) In diesem Fall gilt fiir alle Zeiten ¢ > 0: |@(t) — ¥(t)| = /5.
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