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V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
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V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:=



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V}



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V}



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V}



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 :=



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:=



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

=



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

=



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

=



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm :=



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:=



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V}



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)u



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)u



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

=



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) =



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) = n − geoA(λ1)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) = n − geoA(λ1)

dim(V2)
Dimensionsformel

=



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) = n − geoA(λ1)

dim(V2)
Dimensionsformel

= dim(V1)− dim(Kernf2
)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) = n − geoA(λ1)

dim(V2)
Dimensionsformel

= dim(V1)− dim(Kernf2
)| {z }

≤geoA(λ2)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) = n − geoA(λ1)

dim(V2)
Dimensionsformel

= dim(V1)− dim(Kernf2
)| {z }

≤geoA(λ2)

≥ n − geoA(λ1)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) = n − geoA(λ1)

dim(V2)
Dimensionsformel

= dim(V1)− dim(Kernf2
)| {z }

≤geoA(λ2)

≥ n − geoA(λ1)− geoA(λ2)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) = n − geoA(λ1)

dim(V2)
Dimensionsformel

= dim(V1)− dim(Kernf2
)| {z }

≤geoA(λ2)

≥ n − geoA(λ1)− geoA(λ2)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) = n − geoA(λ1)

dim(V2)
Dimensionsformel

= dim(V1)− dim(Kernf2
)| {z }

≤geoA(λ2)

≥ n − geoA(λ1)− geoA(λ2)

...



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) = n − geoA(λ1)

dim(V2)
Dimensionsformel

= dim(V1)− dim(Kernf2
)| {z }

≤geoA(λ2)

≥ n − geoA(λ1)− geoA(λ2)

...
dim(Vm)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) = n − geoA(λ1)

dim(V2)
Dimensionsformel

= dim(V1)− dim(Kernf2
)| {z }

≤geoA(λ2)

≥ n − geoA(λ1)− geoA(λ2)

...
dim(Vm)

Dimensionsformel
=



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) = n − geoA(λ1)

dim(V2)
Dimensionsformel

= dim(V1)− dim(Kernf2
)| {z }

≤geoA(λ2)

≥ n − geoA(λ1)− geoA(λ2)

...
dim(Vm)

Dimensionsformel
= dim(Vm−1)−



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) = n − geoA(λ1)

dim(V2)
Dimensionsformel

= dim(V1)− dim(Kernf2
)| {z }

≤geoA(λ2)

≥ n − geoA(λ1)− geoA(λ2)

...
dim(Vm)

Dimensionsformel
= dim(Vm−1)−



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) = n − geoA(λ1)

dim(V2)
Dimensionsformel

= dim(V1)− dim(Kernf2
)| {z }

≤geoA(λ2)

≥ n − geoA(λ1)− geoA(λ2)

...
dim(Vm)

Dimensionsformel
= dim(Vm−1)−



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) = n − geoA(λ1)

dim(V2)
Dimensionsformel

= dim(V1)− dim(Kernf2
)| {z }

≤geoA(λ2)

≥ n − geoA(λ1)− geoA(λ2)

...
dim(Vm)

Dimensionsformel
= dim(Vm−1)− dim(Kernfm

)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) = n − geoA(λ1)

dim(V2)
Dimensionsformel

= dim(V1)− dim(Kernf2
)| {z }

≤geoA(λ2)

≥ n − geoA(λ1)− geoA(λ2)

...
dim(Vm)

Dimensionsformel
= dim(Vm−1)− dim(Kernfm

)| {z }
≤geoA(λm)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) = n − geoA(λ1)

dim(V2)
Dimensionsformel

= dim(V1)− dim(Kernf2
)| {z }

≤geoA(λ2)

≥ n − geoA(λ1)− geoA(λ2)

...
dim(Vm)

Dimensionsformel
= dim(Vm−1)− dim(Kernfm

)| {z }
≤geoA(λm)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) = n − geoA(λ1)

dim(V2)
Dimensionsformel

= dim(V1)− dim(Kernf2
)| {z }

≤geoA(λ2)

≥ n − geoA(λ1)− geoA(λ2)

...
dim(Vm)

Dimensionsformel
= dim(Vm−1)− dim(Kernfm

)| {z }
≤geoA(λm)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) = n − geoA(λ1)

dim(V2)
Dimensionsformel

= dim(V1)− dim(Kernf2
)| {z }

≤geoA(λ2)

≥ n − geoA(λ1)− geoA(λ2)

...
dim(Vm)

Dimensionsformel
= dim(Vm−1)− dim(Kernfm

)| {z }
≤geoA(λm)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) = n − geoA(λ1)

dim(V2)
Dimensionsformel

= dim(V1)− dim(Kernf2
)| {z }

≤geoA(λ2)

≥ n − geoA(λ1)− geoA(λ2)

...
dim(Vm)

Dimensionsformel
= dim(Vm−1)− dim(Kernfm

)| {z }
≤geoA(λm)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) = n − geoA(λ1)

dim(V2)
Dimensionsformel

= dim(V1)− dim(Kernf2
)| {z }

≤geoA(λ2)

≥ n − geoA(λ1)− geoA(λ2)

...
dim(Vm)

Dimensionsformel
= dim(Vm−1)− dim(Kernfm

)| {z }
≤geoA(λm)

≥ n − geoA(λ1)− ...−geoA(λm)



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.
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V1 := Bildf1

:= {v ∈ V s.d. v = f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {λ1u − Au für alle u ∈ V}.

V2 := Bildf2|V1
:= {v ∈ V s.d. v = f2(u) für irgendeinen u ∈ V1}

= {v ∈ V s.d. v = f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

V3 := Bildf3|V2
:= {v ∈ V s.d. v = f3(u) für irgendeinen u ∈ V2}

= {v ∈ V s.d. v = f3 ◦ f2 ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} =

{(λ3Id − A)(λ2Id − A)(λ1Id − A)u für alle u ∈ V}.

...
Vm := Bildfm|Vm−1

:= {v ∈ V s.d. v = fm(u) für irgendeinen u ∈ Vm−1}

= {v ∈ V s.d. v = fm ◦ ... ◦ f1(u) für irgendeinen u ∈ V} = {P(A)ufür alle u ∈ V}.

dim(V1)
Dimensionsformel

= dim(Kn)− dim(Kernf1
) = n − geoA(λ1)

dim(V2)
Dimensionsformel

= dim(V1)− dim(Kernf2
)| {z }

≤geoA(λ2)

≥ n − geoA(λ1)− geoA(λ2)

...
dim(Vm)

Dimensionsformel
= dim(Vm−1)− dim(Kernfm

)| {z }
≤geoA(λm)

≥ n − geoA(λ1)− ...−geoA(λm)

Aber dim(Vm) = 0, da P(A)v ≡ ~0. Dann ist

0 ≥ n − geoA(λ1)− ...− geoA(λm)
Satz 55
≥ n − algA(λ1)− ...− algA(λm) = 0. Dann ist

geoA(λ1) + ... + geoA(λm) = n, und A ist nach Satz 55 diagonalisierbar.



Beweis ⇐= Angenommen, ℵA = (λ1 − t)k1 ...(λm − t)km , wobei λi

verschieden sind, und P(A) = (λmId − A)...(λ1Id − A) = 0. Sei
fi : V → V die lineare Abbildung mit Matrix λi Id − A. Man betrachte die
folgende Untervektorräume von V :
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Eine Bilinearform σ heißt symmetrisch, falls

(Symmetrie) σ(u, v) = σ(v , u).

Bemerkung σ(~0, v) = σ(u,~0) = 0. Tatsächlich,

σ(~0, v) = σ(0 ·~0, v)
Linearität

= 0σ(~0, v) = 0.
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Noch einmal: wir brauchen die folgende Daten für σA: eine Matrix A und
eine Basis.
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