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Musterlösung der Abschlussprüfung 2004 BII (Technik) 
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Also muss gelten: 
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Die Ebene  F enthält die 3x Achse . 
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1.5  
 
 
 
 
 
 
 
 

1.6 Der Punkt  A 2| 0 | 0  hat von der Ebene F den Abstand 2  (siehe1.5). Man 

benötigt nun einen Spiegelpunkt A , der spiegelbildlich zu A bezüglich der 
Ebene F liegt. Dieser Punkt A  liegt allgemein auf der Geraden 
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Form in die HNF von F ein: 
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 1 0  liefert den schon bekannten Punkt  A 2| 0 | 0  

  2 2  liefert den Punkt  A 0 2 0| |  der spiegelbildlich zu A bezüglich der 

Ebenen F liegt. 
Man benötigt nun noch den Schnittpunkt S der Ebene F mit der Geraden s. 
Dazu setzt man s in F ein: 
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Die gesucht Gerade h verläuft durch die Punkte S und A  
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2.1 Damit die drei Vektoren keine Basis des 3IR  bilden, 
muss der Rang der Matrix kleiner als 3 sein. 

Also 2

1 2t t 0 t 0 t 1       

 Da aber  t IR\ 0  folgt: 

 Für t 1  bilden die drei Vektoren keine Basis des 3IR  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

2.2 Führt man mit dem Vektor 
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 die entsprechenden Umformungen durch wie 

in 2.1, so erhält man für  t 1 die folgende erweiterte Koeffizientenmatrix: 
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