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6.1 Lineare Abbildungen
a) EineAbbildung 𝑓 ist aufℝ definiert. Entscheiden Sie für die folgenden

Beispiele, ob es sich um eine lineare Abbildung handelt. Falls nein,
geben Sie ein Gegenbeispiel an, das zeigt, dass die Abbildung die
Eigenschaften linearer Abbildungen verletzt.

i) 𝑓 (𝑥) = 42 ⋅ 𝑥
ii) 𝑓 (𝑥) = 𝑥 + 13

b) Entscheiden Sie ob die Abbildung 𝑔 auf dem ℝ2 in den folgenden
Fällen linear ist. Falls nein, geben Sie ein Gegenbeispiel an, das zeigt,
dass die Abbildung die Eigenschaften linearer Abbildungen verletzt.
Falls ja, geben Sie die Matrix 𝐴 an, die 𝑔 (in der Standardbasis)
beschreibt. Berechnen Sie beispielhaft 𝐴 · ( 4−3 ) und vergewissern
Sie sich, dass das Ergebnis plausibel ist.

i) 𝑔(𝑣) = |𝑣|
ii) 𝑔(𝑣) = 𝑣 · 𝑒2
iii) 𝑔(𝑣) = 1

iv) 𝑔 ist die Verschiebung um (
2
1).



6.2 Matrixmultiplikationen
Wir betrachten die folgenden Matrizen:

𝐴 =
⎛⎜⎜⎝

1 3
−1 0
4 −2

⎞⎟⎟⎠
, 𝐵 = (

4 4 1
−1 0 1) , 𝐶 = (1 3) .

a) Welche reellen Vektorräume sind die Definitions- und Bildmengen
der linearen Abbildungen, die die Matrizen beschreiben?

b) WelcheAbbildungen können verkettetwerden, sprichwelcheMatrizen
könnenmiteinandermultipliziert werden?Was sind dieDefinitions-
und Bildmengen der Verkettungen? Vergessen Sie nicht, beide

möglichen Reihenfolgen zu berücksichtigen.

c) Berechnen Sie die Produkte aller kompatiblen Matrizenpaare.

6.3 Drehmatrizen

Bestimmen Sie die Matrix 𝐴 ∈ ℝ3×3, die eine Drehung um die 𝑦-Achse
um 𝜋

4 gefolgt von einer Drehung um die 𝑧-Achse um 3𝜋
4 beschreibt. Gehen

Sie hierbei wie folgt vor:

1. Bestimmen Sie sin 𝜋
4 , cos

𝜋
4 , sin

3𝜋
4 und cos 3𝜋

4 .

2. Bestimmen Sie die Matrizen 𝐵 und 𝐶 der Einzeldrehungen.

3. Multiplizieren Sie die Matrizen geeignet miteinander.
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