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x1 391
xi12 und Umfang
xii5 eine Reihe
18 symmetrische
1414 (i, j) ∈ I × J
172 Für alle x ∈ M gilt einerseits x ∈ Cx ⊂

⋃
a∈M Ca

171 Cx ⊂ M , also
2513 hat genau
2810 = (xx′, 0)
345 liefert dies
356 {ker ψ} ⊂ G/ker ψ
379 vgl. 1.10.3 Beispiel 2
3714 (K×, ·) und (K ′×, ·)
3716 ζ−1

387 für alle n ∈ N.
407 1.13.4 . . . erreicht.
515−6 x ∈ K und dem Vektor (x) ∈ K1×1

5211 Ersetze (x, x, x) durch (x, x, 0).
5618 1.8.4
683−4 Ersetze zweimal V durch RR.
685 RR = U1 ⊕U2.
699 Vektorräumen
7117 verwendet
716 ist ein
714 Ersetze dreimal m durch mi.
828 eine lineare
851 rg fA

856 unter f−1
A

9713 Linearformen
9813 c1,t := b1, c2,t := b1 + b2
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9814 (c1,t, c2,t, c3,t)
9815 (c∗1,t, c

∗
2,t, c

∗
3,t)

9816 Koordinatenspalten
9817 Koordinatenmatrizen
9812 dualer
1037 Dabei stehen bei den Pfeilen in der unteren Zeile
10416 von fA(En)
104 Fußnote 2: bzw. . . . Kn×1 bzw. Km×1

110 Fußnote 5: Wilhelm Jordan (1842–1899).
1112 A · (xj) = (si) ist hier zu streichen.
1123 gebracht. Wir kürzen dieses umgeformte LGS in der Form A · (xj) = (si) ab. Es gibt

. . .
(Nach dem Originaltext auf Seite 111 bezeichnet A · (xj) = (si) das ursprüngliche
LGS. Das ist aber nicht gemeint!)

1141 nach Einfügen . . . durch eine
11410 Mitarbeitern
1179 jede Linearform a∗j
1229 . . . injektiv; sie ist genau dann surjektiv, falls V = {o} oder dim W < ∞ (Übungs-

aufgabe).
12416 dim fT(W ∗)
12612 heißt semilinear
1274 3.2.2.
12910 der zugehörigen
14110 affinen
1433 Ersetze in der 3. und 4. Zeile der Formel dreimal c durch ζ(c).
14915 samt einer Basis
1507 Vgl. die Bemerkungen im Anschluss an Satz 4.8.3.
15316 (1, 1)T

1533 Die zwölf geschlungenen Klammern sind durch gewöhnliche Klammern zu ersetzen.
1566 je zwei der betreffenden
15818 (n− 1) + 1− n
159 Abbildung 6.16: K × o
16219 ein Unterraum
1679−8 Basis. Es gilt daher
1683 Punkt
17214 doppelverhältnistreu
1777 welche
178 Abbildung 7.1: cq
1788 die Reihenfolge
1844 A 3.5.3.
1876 in einem
1915 Transpositionen
1969 K-Algebra mit
20410 festgelegten . . . Skalaren.
21211 k ∈ N auch Ak und Bk



Druckfehler 3

21312 bilden für n ≥ 1
21915 Ergänze als neue Fußnote: Camille Jordan (1838–1922).
2226

〈
C∗, f(C)

〉
höchstens in der Reihenfolge

2329 Matrix zu
2333 1.10.3
23914 Basen in
24313 Bilinearform
2477 (y1, y2)
2471 7.3.1.
24912 eine Matrix, die eine elementare Spaltenumformung beschreibt.
25017 V × V → K
2537 → K
26416 festgelegte
2679 −g−1

kl

2705 j-te Zeile.
2704 erweiterte
27216−17 Bestimme zu einer der folgenden . . . die kongruente Matrix in Normalform. Gib auch

die Transformationsmatrix an.
27412 was zu
27716 ein Vektorraum
2798 σ(x,x) = 0
281 Figur 10.2: Ganz oben und ganz unten fehlt bei den Funktionswerten 1 und 2 je ein

Minuszeichen.
28317 + 2〈g∗,x− t̃〉
2854−5 Koordinatentransformationen genau jenen linearen
2856 In der letzten Zeile der Matrix ist stets m durch n zu ersetzen.
2853 Wir verwenden
2874 Bei K = R zeigt Satz 9.10.2, dass
28815 Raum über K
2909 aus 10.3.2
2909 Satz 9.9.1
29813 der Polarhyperebene
30010 K(0, 0, 1)T

3013 4 und 5
30317 zugehörigen
3064−3 Ersetze durch: Ein Quadrupel (a, b, c, d) positiver ganzer Zahlen heißt pythagoräisch,

falls gilt a2 + b2 + c2 = d2. Bestimme eine Parameterdarstellung einer solchen Menge
M pythagoräischer Quadrupel, dass jedes pythagoräische Quadrupel bis auf einen
positiven rationalen Faktor mit genau einem Element von M übereinstimmt.

31713 Ist V = Kn×1

3188 orthogonale
31911 vereinfachen sich
31916 Ergänze: . . . Orthogonalbasis, außer (V , ι) ist symplektisch und dim V > 0.
3226 2+π

π−2
(π − x)

3229 Ergänze nach dem ersten Integral:
∫

x dx = x2

2
,
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32411−9 Ersetze zweimal V durch C0(I).
3248 Beispiel 2
324 Fußnote 14: die im
32914 also f̂ surjektiv
3329 den Sätzen 3.4.4 und 12.2.3
33311 Ersetze zweimal B̃ durch B.
3347 Streiche die runde Klammer vor dem letzten Gleichheitszeichen
3398 tj
33912−13 Ist Q(X) ∈ K[X] ein Polynom, so ist Q(f) ∈ L(V ,V ) ebenfalls normal und hat die

Darstellung Q(f) =
∑r

j=1 Q(tj)pj .
34016 Eigenschaft f̂ = f−1

3419 erweiterte
34212 Streiche: Für ϑ = 0, π
3423 (b) Sei zunächst ϑ 6= π.
3421 Ergänze am Ende des Beweises: Im Sonderfall ϑ = π folgt die Behauptung sofort aus

(a).
34513 nach Satz
34715 erweiterte
3538 R+ ∪ {0}
35315−14 falls w > 0 und w2 ein Eigenwert
35515 Ersetze −6 (an der Stelle (3, 3) der Matrix) durch −30.
35914 = ±|dk+1| ‖c′k‖ ∈ R.
35911 Beispiel 12.4.3
3609 Lösche das Transpositionszeichen bei (0, 2, 1).
3603 vgl. 12.8.9
361 Fußnote 15: hier nur
3709 f † = (f̂ ◦ f)−1 ◦ f̂
3713 von den Spalten
3717 Capelli
37710 um in (α) einen
3781 Füge direkt nach jedem der beiden Brüche ein: a
3794 s ∈ a⊥ \ {o}
3823 G̃0 ∈ R(n+1)×(n+1)

3821

G̃0 =

(
λ(u) (B̃ · g)T

B̃ · g G̃

)
.

39314 rechte Spalte: A ∪B
39315 rechte Spalte: A ∩B


