Eigenwerte 4
3 -1 0 100
A=<2 0 0) 1:(0 1 0)
-2 2 -1 00 1

3— 1 -1 0 _
det(A—A-I)zdet( 2 0— A 0 )-O
-2 2 -1-2

Regel von Sarrus

B-AD-O0-D-(-1-D+0+0-(-1-2-(-1-)-0-0=0
—2+22+2-2=0

A=1 (AF=1)

Ay =2 (AF =1)

A3 =—1 (AF=1)

=>» Algebraische Vielfachheit von 1 (AF = 1)

=>» Bei doppelter NS: AF =2 / dreifacher NS: AF =3 ...

=> Probe: Y 1; = Spur = Summe der Zahlen in Diagonale von A

Eigenvektoren

E (1) = Kern(A— A1)
2 -1 0
E,(1;) =Kern(A— 1-1) = Kern( 2 -1 0 )
-2 2 =2
=>» In Zeilennormalform bringen (ZNF) algebraische Umformungen (Zeilen/Spalten addieren)

1 2 0
ZNF: <0 0 1) Jede Zeile beginnt mit einer 1 / Uber jeder vordersten 1 nur Oer

0 0 O
ZNF

2 -1 0 1 -3 0 1 -3 0 1 0 -1
E,(1,) = Kern( 2 -1 0 ) =Kern| _, o _,|=Kem|y { _,|=Kemn|0 1 =2
2 2 =2 0 0 0 0 0 0 00 0

=» -1 — Ergdnzungstrick

1 0 -1 1 0 -1
(0 —2 ) -> (0 1 -2 ) in Zeile, in der der Diagonale eine 1 fehlt eine -1 einfligen Rest der Zeile Oer
0 0 0 0 -1
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0 1 2 0
1)9 (0 -1 0) muss auch ,,dazwischengeschoben” werden
0 0 0 1

-1 1 0
E,(1) = lin {(—2)} lin linearen Aufspann alle Spalten mit -1- erganzt schreiben (0 1
-1 0 0




1 -1 0 1 -1 0 -1
E,(2)=Kern| 2 -2 0 |=Kern (0 0 1) = lin {(_1>}
-2 2 =3 0 0 0 0
1 -1 0
(o -1 0)
0 0 1
4 -1 0 1
E (-1) = Kern( 2 1 0) = Kern (0
-2 2 0 0
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= Geometrische Vielfachheit: Dimension des Kerns = Anzahl der erganzten -1
- GF=1beiallenA
=>» Ist GF = AF bei jedem Eigenwert = Matrix diagonalisierbar

Esgilt: ST1AS =D

-1 -1 0 1 0 O
S = <—2 -1 0 ) D = (0 2 0 >
-1 0 -1 0 0 -1

Die Eigenwerte in die Spalte mit den zugehdrigen Eigenvektoren, ist die Vielfachheit 2 oder héher einfach
mehrere A; hineinschreiben, Eigenwert mehrmals benutzen

-1 -1 -1 -1 -1 -1 3 00
E,(3) = lin {(—1),(—1),( 0 )} 2>S5= (—1 -1 0 ) D = (0 3 0>
0 1 1 0 1 1 0 0 3

Differentialgleichungssysteme Gber Eigenwerte |6sen

X'=2x—3y
y'=3y

6)=C D6 - a=¢ P
A =2 E,(2) = lin {((1))}

A, =3 E,(3) = lin {(_13)}

>5=(, 7) 2=( 3)



Es ergibt sich die Losung:

(;Eg) - Z E (X)) Cieit

(o) = G + () e

x(t) = C,e?t — 3C, e3t

y(@) =C, e

C; : beliebige Konstante



