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(34.11)  Bestimmung  der  orthogonalen Automorphismen  von 3R3  

Sei dimj =  3  und  f  (Lineare !) Isometrie  von (V,0).  Ε  ne  f  dar- 

stellende Matrix  ν  - 

	dar- 

, 	aus JR(3'3)  und besitzt deswegen 

mindestens einen Eigenwert  λ3  (s. 28.9)  mit  zugehörigem 

normierten Eigenvektor  e3.  Nach  34.9  ist λ3 E  {1,-1}. Der 
1  

Orthogonalraum  W= <e3> 	hat  dim 2  und  ist wie  <e3>  unter  f  
oN/  

Dann ist  B=  (ei,e2,e3)OK 

mit  A  = NC (fIW)  .  

ι  

Nun ist fI W  lineare Isometrie  von W  (Beweis ?) und daher  

(34.10)  auf fI W  anwendbar.  

invariant. 	Sei  C=  (e1,e2)(Basis  von W.  

/ 	A 	Ο  
Basis  von V  und  1(f)  = - - - - --  r--  

O 	Ο ; λ 3  

1. Fall 	det  f= 1  

Sei  λ 3  =  1;  dann ist det  f I W  = det  A=  det  f= 1  und  W  Drehung 

um  0. Es  ergibt sich  

cos  φ  -sin  φ  :  0  

sin.p 	cos  φ  :  0  /  
0 	Ó 	1  

Durch Anwendung elementargeometrischer Kenntnisse können wir 

festhalten: 	f  ist Drehung um eine Achse durch  den  Nullpunkt.  

Sei  λ 3  =  -1;  dann ist det  f  IW =  -1;  nach  (34.10)  besitzt  f I W  

und damit  f  auch  den  Eigenwert  1,  sodaß wir dann durch andere 

Auswahl  von B  doch o.B.d.A.  λ3  =  1  voraussetzen können und  

f  als Drehung identifizieren können.  

2. Fall 	det f = -1  
B 	1 00  

Dann sei  s die  Abbildung mit MB(s) =  S  = ί  O  1  O  

Sie kann als Spiegelung  an der  Ebene <e1,e2> aufgefaßt werden 

(Definition wie  in der  Elementargeometrie;  s.  auch  34.12);  

ΜΒ  (f)  =  




