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9.8.7 Die Berechnung der Determinante mit Hilfe von Gauss

Wir haben dieses Kapitel mit dem Gaug-Algorithmus begonnnen, und wollen
ihn nun abschliessend auch zur Bestimmung der Determinante einer beliebigen
Matrix verwenden.

Wir formulieren die Eigenschaften der Determinante in der transponierten
Darstellung, also mit Zeilenvektoren:
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und arbeiten folgendes Beispiel durch: G /
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Beispiel 5.17 detA, mit A= 3 0 2
2 0 -1
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