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Aufgabe 10.1 (30 Punkte) Betrachte(
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)
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)
:= Λx + g(x), (1)

für x = (x1, x2)
T ∈ R2 und g = (g1, g2)

T = (x2
1, x1x2)

T . Es sei

x = y + P (y)

eine Koordinatentransformation, wobei y = (y1, y2)
T ∈ R2 und P (y) = (P1(y), P2(y))T

für Polynome P1, P2 des Grades 2, d.h.
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2
2

)
für ai, bi, ci ∈ R, i = 1, 2.

(i) Bestimmen Sie die Koeffizienten a1, b1, c1, a2, b2, c2 sodass

ΛP (y)−DP (y)Λy = −g(y).

Hinweis: Λ, P und g direkt einsetzen und Koeffizienten von beiden Seiten
der Gleichung (komponentenweise) direkt vergleichen; a1, b1, c1, a2, b2, c2
erfüllt dadurch ein System der linearen Gleichungen.

(ii) Zeigen Sie durch die für (i) geeignete Koordinatentransformation wird (1)

ẏ = Λy + O(|y|3).

Aufgabe 9.2 (30 Punkte) Es sei Hk der reelle Vektorraum aller homogenen
Polynome des Grades k in (x, y) ∈ R2. Für

L =

(
0 −1
1 0

)(
x
y

)
,

bestimmen Sie den linearen Operator ad L : Hk → Hk für k = 2, 3. Ist ad L
immer invertierbar?
Hinweis: bestimmen Sie zuerst die Dimension von H2, H3.
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