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Anageo mit Derive

Erzeugendensystem und Basis eines Vektorraumes

vo := [0, 0, O]
vl == [2, 1, -2]
v2 = [3, 3, -2]
v3 = [-1, 1, 4]
v4 = [1, 1, 1]
v5 = [1, -1, 2]
Zeichnung:

[vo, vl, vo, v2, vo, v3, vo, v4, vo, V5]
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Mit den Vektoren vl bis v5 kann man jeden anderen Vektor des
Raumes darstellen. Beispiel:

[11, 6, -19] = vl + 2-v2 - 3:v3 + v4 — V5

BEHEHE RN

Wir sagen: Die Vektoren vl bis v5 bilden ein Erzeugendensystem des
Vektorraumes.
Wir brauchen aber gar nicht alle fiinf Vektoren, die ersten drei

reichen aus:
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Das liegt daran, dass vl, v2 und v3 Tlinear unabhangig sind, d.h.
nicht parallel und nicht alle drei in einer Ebene.

Im dreidimensionalen Vektorraum bilden je drei Tlinear unabhdngige
Vektoren ein minimales Erzeugendensystem.

Jedes minimale Erzeugendensystem nennen wir eine BASIS des
Vektorraumes.

Es gibt beliebig viele Basen des dreidimensionalen Vektorraumes.

Eine weitere Basis ist z.B.:

R

Auch damit ist der Vektor [11,6,-19] darstellbar:

11 2 3 -1
23 57 59

6 = [— ————]- 1 + . 0 + . 1
6 6 6

-19 0 -2 0

Wenn die Basisvektoren aufeinander senkrecht stehen, nennen wir
die Basis orthogonal.

Wenn die Basisvektoren aufeinander senkrecht stehen und jeweils
die Lange 1 haben, nennen wir die Basis Orthonormalbasis.

Wenn die Basisvektoren aufeinander senkrecht stehen und jeweils
die Lange 1 haben und ein Rechtssystem bilden, nennen wir die

Basis Kartesisches Koordinatensystem.
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Es gibt beliebig viele Orthonormalbasen.

Die einfachste Orthonormalbasis ist offensichtlich die folgende:

RIHH

Jeder Vektor in 3D ist damit ganz einfach darstellbar. Beispiel:

11 1 0 0
-19 0 0 1

Die Einheitsvektoren sind in DERIVE vordefiniert.
Die Vektoren i_, j_ und k_ sind wie folgt vorbelegt:
i_ = [1, 0, 0]

[O, 1, 0]
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- = [0, 0, 1]



