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37. Man bestimme die Abbildungsmatrix für eine Drehung im euklidischen Vektor-

raum (R3, ◦) mit der Drehachse R ·
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 und dem Drehwinkel ϕ = 3π
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.

38. (Staatsexamensaufgabe Frühjahr 2010). Man zeige, daß die lineare Abbildung

f : R3 → R3, f(x) = A · x, mit A =
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 ∈ R3×3

eine Drehung im R3 beschreibt. Man bestimme für diese Drehung einen Rich-
tungsvektor der Drehachse und den Cosinus des Drehwinkels.

39. (Staatsexamensaufgabe Herbst 2009). Es seien
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 ∈ R3.

a) Man zeige, daß es genau eine orthogonale Abbildung ϕ : R3 → R3 mit
ϕ(v1) = e1, ϕ(v2) = e2 und ϕ(v3) = e3 gibt.

b) Man zeige, daß die Abbildung ϕ eine Drehung ist, und bestimme Drehachse
und Cosinus des Drehwinkels.

40. (Staatsexamensaufgabe Herbst 2004). Die linearen Abbildungen ϕ : R3 → R3 und
ψ : R3 → R3 seien durch

ϕ(e1) =
1√
2

(e1 + e2), ϕ(e2) =
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2

(e1 − e2), ϕ(e3) = e3

und

ψ(e1) = e1, ψ(e2) =
1√
2

(e2 + e3), ψ(e3) =
1√
2

(e2 − e3)

gegeben. Man zeige, daß τ = ψ◦ϕ eine Drehung ist, und bestimme die Drehachse
und den Cosinus des Drehwinkels von τ .


