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Dieses Übungsblatt wiederholt wichtige Begriffe aus der Linearen Algebra 1.

Aufgabe 1. (4 Punkte)
Seien K ein Körper, V ein K-Vektorraum und U,W1,W2 Untervektorräume von V mit der Eigenschaft

V = U ⊕W1, V = U ⊕W2.

Wir betrachten die linearen Abbildungen

φ : V → V, x = u1 + w1 7→ u1 (u1 ∈ U,w1 ∈W1)

ψ : V → V, x = u2 + w2 7→ w2 (u2 ∈ U,w2 ∈W2).

Zeigen Sie: W1 = W2 genau dann, wenn ψ ◦ φ = φ ◦ ψ.

Aufgabe 2. (4 Punkte)

a) Berechnen Sie das Inverse der 4× 4-Matrix A über Q mit

A =


1 3 1 2
3 1 0 2
1 0 1 2
2 2 2 5

 .

b) Berechnen Sie die Anzahl der Lösungen des linearen Gleichungssystems Ax = b über F7, wobei

A =

1 6 6 1
1 2 1 4
3 4 1 0

 , b =

0
4
0

 , x =


x1
x2
x3
x4


Aufgabe 3. (4 Punkte)
Sei V der R-Vektorraum

V = {f(T ) ∈ R[T ] : grad(f) ≤ 3}
sowie B = {T i| i = 0, . . . , 3} die Standardbasis von V .

a) Sei C = {(T − i)3| i = 0, . . . 3}. Zeigen Sie, dass C eine Basis von V ist.

b) Für f ∈ V seiD(f) := f ′(−1) ∈ R (d.h. ist f(T ) =
∑3

i=0 aiT
i, so gilt f ′(−1) =

∑3
i=1 iai(−1)i−1).

Zeigen Sie, dass D ∈ V ∗ und stellen Sie D als Linearkombination der Dualbasis von B bzw. der
Dualbasis von C dar.

Aufgabe 4. (4 Punkte)
Sei

A =

−2 −2 2
−1 −3 2
−2 −4 3


eine 3 × 3-Matrix über Q. Zeigen Sie, dass A diagonalisierbar ist und bestimmen Sie eine Basis aus
Eigenvektoren sowie eine invertierbare Matrix S, sodass S−1AS in Diagonalgestalt ist.
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