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413 . . . nichts.“ Daher ist A ∧ B auch wahr. Daraus folgt: „Ein . . .
52 zugeordnet
812 Beispiele
1811 wie
24 Fußnote 21: angenommene
3014 (x, y), (x′, y′) ∈ C
3418 Für Gruppen G und G′ sind
3614 lässt sich umgangssprachlich
366 Ersetze zweimal R durch K.
6817 Unterraum C
729 A1 ⊂ V \ U
726−5 B ⊂ U \ T bzw. C ⊂ T \ U
774−7 Ersetze überall C0(R) bzw. C1(R) durch C0(I) bzw. C1(I).
775 Ersetze RR durch RI .
823 fA

886−3 Ersetze viermal Z9×1 durch Z1×9.
892 Ersetze Z9×1 durch Z1×9.
933 k ∈ N×
1011 Ersetze := durch =.
1051 〈B∗, B̃〉 = . . . , 〈C̃∗,C〉 = . . .

1063 die Matrizen 〈B̃∗, B〉 und 〈C∗, C̃〉
10915 R ∈ GLn(K) und S ∈ GLm(K)
1121 lassen
12111 Die erste Gleichung lautet richtig: −R1I1 − R3I3 = . . .

1226 Ergänze I1 ∩ I2 = ∅
1277 G ∈ Kk×n

13310 (1, 2)T

14712 (mi − mj)i∈I\{ j}



2 Lineare Algebra für TM

15014 g ∩H
1517 aus der zuletzt
15810 (1023, 767)T

1601 Punkte p und x
16213 existieren und von den Eckpunkten a, b, c verschieden sind.
1727 M eine Menge von Punkten
1911 um eine
19413 Vn und Wn sind zu vertauschen.
2017 . . . legen, dass sich in jeder Waagschale n Steine befinden und Gleichgewicht herrscht.
20313 Wie
21514 t ∈ K×

22311 für alle
2464 von VC

2707 Für jede Familie
27011 Satz 4.8.7
2784 7→ 1

2

(
h(x + y) − h(x) − h(y) + i

(
h(ix + y) − h(x) − h(y)

))

2785 Sesquilinearform
2791 Die am weitesten links stehende Matrix gehört in die erste Zeile und nicht in die zweite

Zeile.
28410 Basis von V
2852 Element von C3×3

2905 R3×3

2953 g̃∗ = −e∗2 ist die negative zweite
2995 rechte untere
2992 quadratischen
3059 Ersetze q(p− p) durch σ(p− p, y − p)
31312 p := P⊥

3139 → P(K × H) \ P(0 × H)
3157 Typus von Φ(λ)
3153 Ist Φ(λ)
3164 Ist Φ(λ)
31611 schließlich Φ(λ)
3175−6 zugehörige
321 Fußnote 3: ⊂ C2×1

32210 Satz 9.9.1
3251 offensichtlich ω-symmetrisch
32612 Sesquilinearformen
32619 (1, 1, . . . , 1)
3304 . . . , falls a, b , o
33710 (b)i∈I

34019−20 Ersetze dreimal a durch c und lösche die beiden ‖-Striche weg.
34114 Orthogonalbasis
34418 aus der
3478−7 Steiche den gesamten Satz: Mit anderen Worten . . . sind.
34911 〈B∗, B̃〉 und 〈C̃∗,C〉
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3558 Bijektionen eines
3577 eine ONB aus Eigenvektoren
3606

〈
E∗, ft(E)

〉
3603

〈
E∗, ft(E)

〉
36410 ob f selbstadjungiert, antiselbstadjungiert
3648 antiselbstadjungierte Abbildung

3674 = −1
2

diag
(
1 −
√

3, 1 +
√

3
)

3715 cm

3743 i − j ≥ 2
37411 die aus
3761 gilt einerseits b′k+1 · (∓c′k) = ∓ |dk+1 |2

|dk+1 | ‖c′k‖ ∈ R für dk+1 , 0 und andererseits b′k+1 · (∓c′k) =

0 ∈ R für dk+1 = 0.
3766 orthogonale bzw. unitäre Matrix
3773 Beweis. Für n ≤ 1 liegt mit A = EnA eine QR-Zerlegung vor, da A eine obere Drei-

ecksmatrix ist. Es genügt daher, den Fall n > 1 zu betrachten. Wir nehmen . . .
3778 Falls k = n − 1, so setzen wir Q := Qk, R := Rk

37718 orthogonal bzw. unitär
37720 k = n − 1
38014 c∆ := det G(B)
38214 sowie, unter der zusätzlichen Voraussetzung a, b , o,
38312 eine ONB eines
3925−6 falls es inA1 ∨A2 mindestens
3939 Streiche: = (H, ι)
3951 Nach Beispiel 12.4.3

4031 fα(a) =

n∑

i=1

wixici

4081 Ruprecht
409 2. Spalte: Ersetze M× durch A×.




