Spickzettel Matrizen (Eigenwerte & Transformationen)

Transformationen

e Spiegelung an x- bzw. y-Achse:

Punktspiegelung;:
-1 0
(0 )
e Drehmatrix (im Uhrzeigersinn und gegen den Uhrzeigersinn, jeweils um den Ursprung):
D@:<Cf)sg0 —smgo) — D;:( cos ¢ smcp) .
singp cosg —sing cose

Drehungen im 3D um die entsprechende Achse:

1 0 0 cosp 0 sing cosp —singp 0
Di(p) =10 cosp —sing | , Dy(p)= 0 1 0 und D,(¢) = | sinp cosp 0O
0 singp cosyp —singp 0 cosgp 0 0 1

Transformation Vektor: £’ = TZ oder 2} = )" t;;z;.
J

Transformation Tensor: A’ = TATT oder agl = titikajk-

Eigenwerte und Eigenwertprobleme

e Definitionsgleichung fiir Eigenwerte und -vektoren AZ = AZ mitZ # 0 liefert als Bestimmungs-
gleichung fiir die Eigenwerte |A — AE| 2 0.

e cine symmetrische n-reihige Matrix hat reelle Eigenwerte, ihre n linear unabhingigen Eigen-
vektoren sind orthogonal.

e Kigenvektoren zu verschiedenen Eigenwerten sind linear unabhéingig.
e die Determinante von A ist gleich dem Produkt aller Eigenwerte: detA = [ ;.
e Anwendung 1: Hauptachsentransformation (nicht behandelt)

e Anwendung 2: Losung von Systemen gewodhnlicher Differentialgleichungen (ergibt sich aus
dem Exponentialansatz, daher bei DGLs 2'** Ordnung aufpassen!)



