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1. Schreiben Sie Drehung des R2 um 45◦ um den Punkt (2|3) in der Form
x 7→ Ax+b mit einer Matrix A und einem Verschiebungsvektor b.

2. Gibt es so etwas? Falls ja, geben Sie ein Beispiel an. Falls nein, begründen
Sie das.

(a) ein unterbestimmtes lineares Gleichungssystem, das keine Lösung hat

(b) ein unterbestimmtes lineares Gleichungssystem, das eine Lösung hat,
die aber nicht eindeutig ist

(c) ein „quadratisches“ lineares Gleichungssystem, das keine Lösung hat

(d) ein „quadratisches“ lineares Gleichungssystem, das eine Lösung hat,
die aber nicht eindeutig ist

(e) ein überbestimmtes lineares Gleichungssystem, das keine Lösung hat

(f) ein überbestimmtes lineares Gleichungssystem, das eine Lösung hat,
die aber nicht eindeutig ist

3. Geben Sie für jeden der 3×3 Fälle ein Beispiel für eine geometrische Situation
der Art „Schnittmenge zweier nicht paralleler Ebenen im Raum“ an – falls
sich der jeweilige Fall überhaupt verwirklichen lässt:

keine Lösung genau eine unendlich viele
unterbestimmt
so viele Gln. wie Unbek.
überbestimmt

4. Stellen Sie ein lineares Gleichungssystem mit drei Unbekannten auf, dessen
Lösungsmenge die Gerade durch die Punkte (3|1|2) und (5|2|4) ist. Überlegen
Sie sich zunächst, wie viele Gleichungen das System dafür umfassen sollte.
Geben Sie außerdem Bild, Rang, Kern und Defekt der Koeffizientenmatrix
an.
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