
























Anmerkung

Ich denke immer noch, dass es ein sinnvoller Vereinfachungsschritt
ist, zunächst festzustellen, dass die Bahn G (A) mit der Bahn G (D)
der Diagonalmatrix D übereinstimmt. Andererseits scheint es aber
einfacher zu sein, bei der Bestimmung des Stabilisators GD mit der
Matrix T ∈ G explizit zu rechnen (wie beim alternativen Lösungs-
weg), statt über die Eigenräume zu argumentieren, wie ich das bei
der ersten Variante gemacht habe.

Deshalb kommt hier noch einmal die entsprechende Rechnung mit
der Diagonalmatrix D. Sei T ∈ G mit

T =

(
a b
c d

)
.



Anmerkung (Forts.)

Dann gilt die Äquivalenz

T ∈ GD ⇔ TDT−1 = D ⇔ TD = DT ⇔(
a b
c d

)(
1 0
0 −1

)
=

(
1 0
0 −1

)(
a b
c d

)
⇔

(
a −b
c −d

)
=

(
a b
−c −d

)
⇔ b = −b ∧ c = −c ⇔ b = c = 0.

Also ist auch T eine Diagonalmatrix, mit Einträgen a, d ∈ K×. Für
beide Einträge gibt es jeweils q − 1 Möglichkeiten. Daraus folgt
|GD | = (q − 1)2. Die etwas umständliche Fallunterscheidung, wie
beim alternativen Lösungsweg, entfällt hier.












