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Metrische Räume
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tatsächlich eine Metrik:

(Definitheit) d (u − v , u − v) = 0
Def. 52 – Positivdefinitheit⇐⇒ u − v



Wicht. Bsp. – Standard-Metrik Sei (V , 〈 , 〉) ein Euklidscher Raum.
Wir definieren die Metrik
d : V × V → R, d(u, v) := |u − v | :=

√

〈u − v , u − v〉. Das ist
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In Worten Jede Isometrie (der Standard-Metrik) ist Verkettung von
Drehung und Verschiebung.
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|bi |



Sei also F (~0) = ~0. Wir nehmen die Orthonormalbasis A := (e1, ..., en) in
V . Setze bi = F (ei ). Wir zeigen: B := (b1, ..., bn) ist auch eine
Orthonormalbasis ist. Tatsächlich,
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|bi | Weil F Isometrie ist
= |ei | = 1,

|bi − bj | = d(bi , bj) = d(ei , ej) = |ei − ej | =
√

2

}

Hilfslemma 1
=⇒ 〈bi , bj〉 = 0

für i 6= j .



Sei also F (~0) = ~0. Wir nehmen die Orthonormalbasis A := (e1, ..., en) in
V . Setze bi = F (ei ). Wir zeigen: B := (b1, ..., bn) ist auch eine
Orthonormalbasis ist. Tatsächlich,
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Orthonormalbasis ist. Tatsächlich,
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