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5. Eine Matrix A € M,,«,(R) definiert eine lineare Differentialgleichung & = Ax,
bezeichne das entsprechende Vektorfeld mit L 4. Neben der Lie-Klammer [Ly4, Lg]
gibt es auch den Kommutator [A, B] = AB — BA zweier Matrizen; zeige

[La, L] = —Liap .

Zeige weiter
w0ty — Ysop, = st[A,B] + O <(82+t2)%>

fiir die Flisse ¢ von Ly und ¢ von Lp und schliee, dafl [L4, L] = 0 falls diese
beiden Fliisse kommutieren.

6. Zeige, daB sl,(R) = {A € M,x, | Spur A = 0} die Liealgebra der Liegruppe
SL,(R) ={S € M,,x,, | det S = 1} ist. Berechne dazu fiir eine Kurve

71R—>Mn><n
t = ()

den entsprechenden Tangentialvektor

d
—y(t
dt’y()t:0
und schlieBe mittels v(t) = exptA, daB sl,,(R) = T1qSL,(R). Welche Konsequen-
zen hat dies fiir den Fluf} eines divergenzfreien Vektorfeldes?



