
3.11. KURVEN 2. ORDNUNG – KEGELSCHNITTE 69

a) ê ̸= 0 : λ1 · y21 + d̂ · y1 + ê · y2 + f = 0
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λ1 · z21 = −ê · z2 . . .Parabel

b) ê = 0 : λ1 · y21 + d̂ · y1 + ê · y2 + f = 0

λ1 · y21 + d̂ · y1 + f = 0 . . . zwei parallele Geraden

2) rangA = 0 :

=⇒ A =
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)
Nullmatrix

dx1 + ex2 + f = 0 . . .Gerade

3. Schritt: Bestimmung der Lage und des Typs des Kegelschnittes
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Abbildung 3.14:

Zusammenfassung für die Hauptachsentransformation falls detA = 0

1. Drehung des Koordinatensystems

2. Parallelverschiebung in den Ursprung des Kegelschnittes

3. Bestimmung der Lage und des Typs des Kegelschnittes

Beispiel 61. Man bestimme Lage und Typ des Kegelschnittes

x21 − x1x2 + x22 − x1 − x2 = 0


