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Zusammenfassung Lineare Algebra I

Körper:

Definition:

Ein Körper  ist ein Tripel (K,+,() bestehend aus einer Menge K mit mindestens zwei verschiedenen 
Elementen, und zwei Abbildungen


[image: image259.wmf]
- nämlich der Addition "+" und der Multiplikation "(" -, so daß gilt:

Gesetze der Addition "+":

(Ad1)
Assoziativgesetz der Addition: Für alle a, b, c ( K gilt:

a+(b+c)=(a+b)+c

(Ad2)
Kommutativgesetz der Addition: Für alle a, b ( K gilt:

a+b=b+a

(Ad3a)
Existenz des neutralen (Nullelement) Elements der Addition: Es gibt ein 
Element 0K ( K mit der Eigenschaft:

a+0K=0K+a=a

(Ad3b)
Existenz inverser Elemente der Addition: Zu jedem a ( K gibt es ein 
Element das wir -a nennen, für das gilt:

a+(-a)=(-a)+a=0K
Gesetze der Multiplikation "(":

(M1)
Assoziativgesetz der Multiplikation: Für alle a, b, c ( K gilt:

a((b(c)=(a(b) (c

(M2)
Kommutativgesetz der Multiplikation: Für alle a, b ( K gilt:

a(b=b(a

(M3a)
Existenz des neutralen (Einselement) Elements der Multiplikation: Es gibt ein 1K ( K\{0K} vom neutralem Element der Addition verschiedenes Element, welches wir neutrales (Einselement) Element bezüglich der Multiplikation nennen. Für alle a ( K gilt:

a(1K=1K(a=a

(M3b)
Existenz inverser Elemente: Für alle a( K\{0K} existiert ein a-1( K für das gilt:

a(a-1=a-1(a=1K
(Dis)
Distributivgesetz: Für alle a, b, c ( K gilt:

(a+b) ( c=a(c+b(c

a((b+c)=a(b+a(c

Rechenregeln in Körpern:

Sei K ein Körper, dann gelten für alle 
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die folgenden Rechenregeln:
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Unterkörper:

Definition:

Ein Körper 
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heißt Unterkörper des Körper (L,+,() (kurz K<L), wenn gilt:

(1) 
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(2) Für beliebige a,b(K gilt;

(a) 
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Bemerkung:

Es gelte K<L, dann gilt
:

1K=1L und 0K=0L
Kriterium 
für Unterkörper:

K ist Unterkörper eines Körpers L wenn gilt:
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Ist K Unterkörper von L, dann gilt (1) bis (4).

Der Körper der komplexen Zahlen

Definition:

C:=(E2,+,() heißt Körper der komplexen Zahlen.

· Dabei gilt: (a0,b0)+(a1,b1):=(a0+a1,b0+b1).
· Das Nullelement dieses Körpers ist (0,0).
· Das Einselement dieses Körper ist (1,0).

· Für das Element i:=(0,1) gilt i2=-e.
· R ist Unterkörper von C.

· Jedes z ( C hat die eindeutige Darstellung z:=a+ib; a,b(R.

· Re z:=a heißt Realteil von z.

· Im z:=b heißt Imaginärteil von z.

· 
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konjugiert komplexe Zahl.

· 
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 ist der Betrag von z.

· Das Inverse wird durch 
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 dargestellt.

· Darstellung in Polarkoordinaten: 
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Ring

Definition:

Ein Ring  ist ein Tripel (R,+,() bestehend aus einer Menge R mit zwei Abbildungen
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- nämlich der Addition "+" und der Multiplikation "(" -, so daß gilt:

Gesetze der Addition "+":

(Ad1)
Assoziativgesetz der Addition: Für alle a, b, c ( R gilt:

a+(b+c)=(a+b)+c

(Ad2)
Kommutativgesetz der Addition: Für alle a, b ( K gilt:

a+b=b+a

(Ad3a)
Existenz des neutralen (Nullelement) Elements der Addition: Es gibt ein Element nR ( R mit der Eigenschaft:

a+nR=nR+a=a

(Ad3b)
Existenz inverser Elemente der Addition: Zu jedem a ( R gibt es ein Element das wir -a nennen, für das gilt:

a+(-a)=(-a)+a=nR
Gesetze der Multiplikation "(":

(M1)
Assoziativgesetz der Multiplikation: Für alle a, b, c ( R gilt:

a((b(c)=(a(b) (c

(Dis)
Distributivgesetz: Für alle a, b, c ( R gilt:

(a+b) ( c=a(c+b(c

a((b+c)=a(b+a(c

· Gilt zusätzlich das Kommutativgesetz der Multiplikation, so spricht man von einem kommutativen Ring.

· Gibt es zusätzlich die Existenz des neutralen Elements bezüglich der Multiplikation, so spricht man von einem unitären Ring.

· Jeder Körper ist zugleich ein Ring.

· Der kleinste Ring hat ein Element R:={0R} und heißt Nullring.

Nullteiler:

Definition:

R sein ein Ring.

· Ein Element a ( R heißt Linksnullteiler von R, genau dann, wenn ein b ( R existiert mit 
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· Ein Element y ( R heißt Rechtsnullteiler von R, genau dann, wenn ein x ( R existiert mit 
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· Ein Element r ( R heißt Nullteiler von R, genau dann, wenn r Links- oder Nullteiler ist.

· Der Ring R heißt nullteilerfrei genau dann, wenn R keine Nullteiler 
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 besitzt.

Unterring:

Definition:

Ein Ring 
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heißt Unterring des Ringes (R',+,() (kurz R<R'), wenn gilt:

1) 
[image: image29.wmf]'

R

R

Ì


2) Für beliebige a,b(R gilt;

(a) 
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Gruppen:

Definition:

Eine Gruppe (G,() ist eine Menge mit einer Verknüpfung 
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so daß gilt:

(G1)
Assoziativgesetz: Für alle a, b, c ( G gilt:

a( (b(c)=(a(b) (c

(G2a)
Existenz des neutralen Elements: Es gibt ein e ( G, so daß für alle a ( G gilt:

a(e=e(a=a

(G2b)
Existenz inverser Elemente: Für alle a( G existiert ein a-1( G für das gilt:

a(a-1=a-1(a=e

· (G,() heißt kommutative Gruppe oder abelsche Gruppe, wenn zusätzlich das Kommutativgesetz gilt.

· Sei (K,+,() ein Körper, dann nennt man mit K':=K\{0K};(K',() die multiplikative Gruppe von K. Wobei ( die Einschränkung der Multiplikation von (K,+,() auf K' bedeutet.

· In vielen Fällen ist es sinnvoll, die Gruppe additiv zu schreiben. In diesem Fall ist es sinnvoll, daß neutrale Element mit 0 zu beschreiben und das inverse mit -a. 

Halbgruppe, Monoid

Definition:

Eine Halbgruppe (H,+) ist eine Menge H mit einer assoziativen Verknüpfung "(".

Definition:

(M,+) heißt Monoid, wenn gilt:

1. (M,+() ist Halbgruppe

2. Es gibt ein neutrales Element e bezüglich "+".
Vektorraum:

Definition:

Sei K ein beliebiger Körper. Ein Vektorraum über K oder ein K-Vektorraum ist ein Tripel (V,+,() mit 
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zwei Abbildungen, so daß für alle 
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gilt:

Verknüpfung von Vektoren:

1. Assoziativität: 


u+(v+w)=(u+v)+w
2. Existenz des Nullvektors:
v+0=v
3. Existenz negativer Vektoren:
v+(-v)=0
4. Kommutativität:


u+v=v+u
(Anmerkung: (V,+) ist somit (die additive) abelsche Gruppe)

Verknüpfung von Skalaren mit Vektoren:

Distributivgesetz:
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Assoziativgesetz:
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Neutraler Skalar:
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Beispiel des Vektorraum Kn als wichtigster Vektorraum:

Sei K ein Körper und 
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Nun definiert man eine Addition und eine Multiplikation mit den Elementen von K:

Für 
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Beweis siehe 0.3.3
K-Untervektorraum:

Definition:

Ein Vektorraum 
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1. 
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2. Für beliebige 
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Kriterien für Unterräume:
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Durchschnitt von Unterräumen:

Sei V ein K-Vektorraum und I sei eine nichtleere Menge, so daß für jedes 
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· Bemerkung: Die Vereinigung von K-Untervektorräumen ist in der Regel kein Untervektorraum. Gilt jedoch: 
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Dann gilt: 
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Faktorraum:

Im folgendem sei V ein K-Vektorraum und U<V, v(V
· v+U:={v+u | u(U} heißt die Nebenklasse von V nach U.

· Jedes Elemente v heißt Vertreter von v+U
· Es gilt: x+U=y+U ( x-y ( U

· V/U:={v+U | v(V}
Dann heißt (V/U,(,() Faktorraum von V nach U.

Wenn man die Addition und Multiplikation definiert, wird V/U ein tatsächlich Vektorraum.
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Polynome:

Definition:

Sei K ein Unterkörper von C. Eine Abbildung 
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heißt eine Polynomabbildung oder ein Polynom von K, genau dann, wenn es ein 
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gilt.

Die Menge der Polynome von K bezeichnet man mit Pol(K):={p | p ist Polynome}.
Eine Abbildung 
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 heißt Nullpolynome.

Der Grad eines Polynoms 
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[image: image68.wmf].

0

¹

n

a


Eigenschaften von Pol(K):

Pol(K) ist ein Unterring von (Abb(K,K),+,().

Pol(K) ist Untervektorraum von Abb(K,K).

Pol(K) ist mit:
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ein K-Vektorraum.
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Linearkombination, Erzeugendensysteme:

Definition:

V sei ein K-Vektorraum, 
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mit 
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Eindeutigkeit: 

Jedes 
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Lineare Abhängigkeit, Lineare Unabhängigkeit:
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Bemerkung: Eine unendliche Menge von Vektoren ist linear unabhängig, wenn jede endliche Teilmenge linear unabhängig ist. 

Eine unendliche Menge von Vektoren ist linear abhängig, wenn jede endliche Teilmenge linear abhängig ist. 

Ein einzelner Vektor ist genau dann linear unabhängig, wenn er nicht der Nullvektor ist. 

Aus der Tatsache, daß etwa 
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 linear abhängig sind, folgt nicht etwa das v1 eine Linearkombination von 
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Definition:

V sei ein K-Vektorraum. 
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Definition:

Sei 
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 heißt (endliches) Erzeugendensystem von V, falls  jeder Vektor 
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Beispiel:

Für 
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Dabei ist 
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Dann ist 
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Basis:

Definition:

Ein Familie 
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von Vektoren aus V heißt Basis von V, genau dann, wenn

1. 
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Der Austauschsatz von Steinitz:

Sei 
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Es gibt eine Menge von n-m Vektoren in B, so daß o.B.d.A 
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Bemerkung: Das heißt auch, daß inbesondere jede linear unabhängige Menge zu einer Basis ergänzt werden kann. 

Basiskriterium:
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 ist Basis von V genau dann, wenn sich jedes 
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Ergänzungssatz:

· Jede linear unabhängige Familie von Vektoren eines Vektorraums läßt sich zu einer Basis ergänzen.

· Jedes Erzeugendensystem eines Vektorraums enthält eine Basis.

Existenzsatz:

· Jeder Vektorraum besitzt eine Basis.

· Alle Basen eines endlich erzeugten Vektorraums haben gleich viele Elemente.

Dimension:

Definition:

Ist 
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endlich erzeugter Vektorraum mit Basis 
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Ist V nicht endlich erzeugt, so heißt V unendlichdimensional und es gilt: 
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Eigenschaften von Basis und Dimension:
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 Basis von V.

Codimension:

Definition:

codimV,KU:=dimK(V/U) heißt die Codimension von U in V.

Sei U<V und 
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(also endlichdimensional, folglich auch U endlichdimensional) dann ist V/U endlichdimensional und es gilt:

dim U + codim U = dim V

Homomorphismen von Vektorräumen:

Homomorphismen (Synonym: lineare Abbildung, lineare Transformation, K-Vektorraumhomomorphismus) sind strukturerhaltende Abbildungen. Durch einen Homomorphismus kann z.B. ein Vektorraum V wieder auf einen Vektorraum abgebildet werden. 

Definition:

Seien V und W Vektorräume. Eine Abbildung 
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Bemerkung: Auf der linken Seite ist die Addition, Multiplikation, die Addition, Multiplikation aus V. Auf der rechten Seite ist die Addition, Multiplikation, die Addition, Multiplikation aus W.

Analog kann man auch: 
[image: image132.wmf])

(

)

(

)

(

w

f

v

f

w

v

f

b

a

b

a

+

=

+

 zum Nachweis eines Homomorphismus zeigen.

Wichtig: 3.1.15, 3.1.39 mit Beweis

Definition:

Sei 
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ein Homomorphismus. Dann heißt f

· Monomorphismus ( f injektiv

· Epimorphismus ( f surjektiv

· Isomorphismus ( f bijektiv

· Endomorphismus ( V=W

· Automorphismus ( f Endomorphismus und f Isomorphismus

Konstruktion von Homomorphismen:

Seien V und W Vektorräume und 
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von Vektoren in W genau ein Homomorphismus 
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Anmerkung: D.h. durch die Bilder der Basis ist ein lineare Abbildung eindeutig bestimmt. Wichtig: Noch Bildzerlegung eines Homomorphismus 3.2.17 sowie Homomorphiesatz 3.2.18.

Kern, Bild, Rang, Bildzerlegung:

Definition:

Sei 
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· Kern f := 
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· Bild f := 
[image: image141.wmf])
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· Rang f := dim(Bild(f))

· Kern f ist Unterraum von V
· Bild f ist Unterraum von W
Wichtig: 3.2.18 Folgerung aus Homomorphiesatz, 3.2.20, 3.2.34 Folgerung

Der Vektorraum HOM(V,W)

Definition:

Sei K ein Körper und seien V und W K-Vektorräume. Man definiert
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Dann ist Hom(V,W) durch folgende "Addition" und "Multiplikation" mit Körperelementen zu einem K-Vektorraum:


[image: image143.wmf])

(

:

)

)(

,

(

:

)

,

(

)

,

(

)

,

(

)

(

)

(

:

)

)(

(

;

)

,

(

)

,

(

)

,

(

)

,

(

v

f

v

f

f

f

W

V

Hom

W

V

Hom

K

v

g

v

f

v

g

f

g

f

g

f

W

V

Hom

W

V

Hom

W

V

Hom

a

a

a

a

=

®

®

´

+

=

+

+

®

®

´


Hinweis: Beweis 2.6.2
Definition:

Ist 
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eine Basis von V und 
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Basis von Hom(V,W). Es gilt:
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Beweis: siehe Studientags-Skript 3.6.8
Dualraum:

Definition:
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heißt der Dualraum von V.

Matrizen:

Definition:

Seien 
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Dabei sind die 
[image: image153.wmf]n

m

k

i

N

N

k

i

K

´

Î

Î

)

,

(

,

,

a

 eindeutig bestimmt durch:


[image: image154.wmf]å

=

=

m

i

m

i

ik

n

k

e

e

f

1

)

(

a

 für alle 
[image: image155.wmf]n

N

k

Î


Definition:

Es seien n,m zwei natürliche Zahlen. Man schreibt abkürzend
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Jedes Element von Km,n, d.h. jede Familie 
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 nennt man eine (m,n)-Matrix. Die Elemente von Kn heißen auch quadratische Matrizen. Ist 
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, so heißt Mat(f) die Matrix von f. Man sagt auch f wird durch die Matrix Mat(f) dargestellt.

Satz:

Seien n, m natürliche Zahlen. Die (m,n)-Matrizen bilden einen Vektorraum. Nämlich 
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Insbesondere ist
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Die kanonische Basis des Km,n besteht aus Matrizen, die an genau einer "Stelle" den "Wert 1" und an allen anderen Stellen den "Wert 0" haben.

Definition:

Gegeben seinen die Matrizen 
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und nennt BA das Produkt von B und A. Die Abbildung
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heißt Matrizenmultiplikation.

Hinweis: Es hat eigentlich keinen Sinn, danach zu fragen, ob die Matrizenmultiplikation kommutativ ist, da eine Multiplikation im herkömmlichen Sinn immer wieder nach M führte.
Satz:

Für jeden natürliche Zahl n ist Kn mit der Addition und Multiplikation von Matrizen ein unitärer Ring mit Einselement En.

Beweis: 4.2.25
Satz:

Da Kn ein unitärer Ring ist, existiert zu jedem 
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 ein eindeutig bestimmtes Inverses Element, die sogenannte Inverse Matrix:
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B wird auch als A-1 geschrieben.

Übergang: Matrix ( Homomorphismus

Ist 
[image: image171.wmf]n

m

K

A

,

Î

 eine (m,n)-Matrix, dann erhalten wir einen Homomorphismus
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Dabei ist Ax das Matrizenprodukt. Â heißt der durch die Matrix A induzierte Homomorphismus. Durch 
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Übergang Homomorphismus ( Matrix

Wir ordnen einen Homomorphismus 
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Dabei wird Mat(f) wie folgt beschrieben:

Für j=1,...,n existieren eindeutig bestimmte 
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Dabei ist 
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Man sagt, Mat(f) ist die Matrix von f. Wobei
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das Bild des j-ten Einheitsvektors von Kn unter f ist. 

Es gilt: 
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Verallgemeinerung (keine kanonische Basis):

Seien V, W endlichdimensionale K-Vektorräume. Dabei sei 
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Sei also 
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Man setzt 
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Im übrigen gilt: 
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Definition:
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Wichtige Zusammenhänge:

Die Abbildung 
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 ist ein Isomorphismus von K-Vektorräumen. Die zu Mat inverse Abbildung 
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ist die Abbildung Â. 

Insbesondere gilt:
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Satz:

Sind 
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Verallgemeinerung:

In der Situation 
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Basen von V,W,X. Dann gilt:
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Satz:

Sei V ein Vektorraum mit Basis 
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 der Isomorphismus der eine beliebige Basis auf die kanonische Basis abbildet, dann gilt:
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Hinweis: Hierzu Beweis in Studentagsunterlagen 4.3.4
Elementare Zeilen- und Spaltenumformungen, Lineare Gleichungssysteme:

Elementare Zeilenumformungen:

Seien K ein Körper und 
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. Unter einer elementaren Zeilenumformung verstehen wir jede der folgenden Umformungen einer Matrix:

Multiplikation einer Zeile mit einem von Null verschiedenen Skalar. Geht A' aus A durch Multiplikation der i-ten Zeile von A mit 
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Addition einer Zeile zu einer anderen Zeile:
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Vertauschen zweier Zeilen:
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Hinweis: Man kann zeigen, daß sich alle Zeilenumformungen auf das Vertauschen zweier Zeilen und Addition einer Zeile zu einer anderen Zeile zurückführen kann. Dies ist insbesondere dann wichtig, wenn man beweisen will, daß sich der Rang einer Matrix A durch elementare Zeilenumformungen nicht ändert. Siehe auch Hilfssatz 5.2.2.
Addition eines skalaren Vielfachen einer Zeile zu einer anderen Zeile:
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Addition einer Linearkombination von Zeilen zu einer von dieser verschiedenen Zeile:
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Elementare Spaltenumformung:

Ersetzt man Zeile durch Spalte und m durch n und, sowie Zi durch Si, so erhält man den Begriff elementare Spaltenumformung.

Dualitätsprinzip:
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[image: image215.wmf]'

A

A

t

t

®

 eine Elementare Spaltenumformung bzw. Elementare Zeilenumformung ist.

Normalformen:

Seien K Körper und 
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. A hat Zeilennormalform genau dann, wenn entweder 
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iii. Für alle 
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Mit anderen Worten hat die Matrix A die Form:
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A hat genau dann Spaltennormalform, wenn 
[image: image225.wmf]A
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 Zeilennormalform hat.

Satz:

Jede Matrix läßt sich alleine durch Elementare Zeilenumformungen auf Zeilennormalform bringen. 

Jede Matrix läßt sich alleine durch Elementare Spaltenumformungen auf Spaltennormalform bringen.

Berechnung des Ranges einer Matrix:

Bringt man A durch elementare Spalten-und Zeilenumformungen auf die Form
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so ist r:=Rang A.

Bemerkung: Im Allgemeinen kann man den Rang schon deutlich früher erkennen. Man braucht also A nicht unbedingt auf Zeilen- bzw. Spaltennormalform bringen. Bringt man etwa A Spaltennormalform mit 
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Definition:

Es sei 
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D.h. 
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 ist die Diagonalmatrix, die sich von der Einheitsmatrix En nur in der i-ten Spalte unterscheidet. Hier steht der Spaltenvektor 
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Definition:

Es sei 
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 diejenige Matrix aus Kn die aus der Einheitsmatrix En durch Vertauschen der i-ten mit der k-ten Zeile hervorgeht. Diese Matrix heißt Transpositionsmatrix. 

Berechnung des Inversen einer Matrix:

Es sei 
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· Allein durch elementare Zeilenumformungen bringe man die Matrix A auf Zeilennormalform und erhalte dadurch die Matrix A'. Gleichzeitig wende man die gleichen elementaren Zeilenumformungen in der gleichen Reihenfolge auf die Einheitsmatrix En an und erhalte somit die Matrix B. Dann gilt:
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· Allein durch elementare Spaltenumformungen bringe man die Matrix A auf Spaltennormalform und erhalte dadurch die Matrix A'. Gleichzeitig wende man die gleichen elementaren Spaltenumformungen in der gleichen Reihenfolge auf die Einheitsmatrix En an und erhalte somit die Matrix B. Dann gilt:
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Lineare Gleichungssystem:

Es seinen 
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 bestimmten lineare Gleichungssystem (G) von m Gleichungen in n Unbekannten 
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Man nennt (G) auch kurz ein lineares Gleichungssystem über K. Diesen m Gleichungen entspricht die Matrizengleichung

Ax=b
Ein Vektor 
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 heißt eine Lösung von (G) genau dann, wenn für jedes 
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gilt.

A heißt die Matrix von (G) und (A,b) heißt die erweiterte Matrix von (G).

Die Lösungsmenge des Gleichungssystems (G) ist 
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Das Gleichungssystem (G) heißt genau dann lösbar, wenn L(G) nichtleer ist. 

Das lineare Gleichungssystem (G) heißt inhomogen, wenn b nicht der Nullvektor ist und homogen, wenn b der Nullvektor ist. Die Lösungsmenge eines homogenen Gleichungssystems wird mit L(G°) bezeichnet. 

Struktur der Lösungsmenge L(G):

Um die Struktur der Lösungsmenge L(G) genauer beschreiben zu können, betrachtet man das zu (G) gehörige homogene Gleichungssystem 

Ax=0. 

Sei also 
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Dabei ist L(G°)=Kern A, also ein Untervektorraum von Kn.

Frage der Lösbarkeit von (G):

· (G) heißt lösbar, wenn (G) eine Lösung besitzt.

· (G) heißt eindeutig lösbar, wenn (G) genau eine Lösung besitzt.

· (G) heißt universell lösbar, falls (G) für alle 
[image: image257.wmf]m
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· Das Gleichungssystem ist genau dann lösbar, wenn Rang A = Rang(A,b).

· Das Gleichungssystem ist genau dann eindeutig lösbar, wenn Rang A=n=Rang(A,b)
· Das Gleichungssystem ist genau dann universell lösbar, wenn Rang A=m.

� EINBETTEN Equation.3  ���











� Die Menge K des Körpers (K,+,() hat deshalb mindestens zwei Elemente, da die Existenz des neutralen Elements 0K bezüglich der Addition und des neutralen Elements 1K bezüglich der Multiplikation gefordert ist.


� Die Existenz der neutralen Elemente wird durch die Definition gefordert. Die Eindeutigkeit ist zu zeigen (( Handschriftliche Zusammenfassung)


� Die Existenz der inversen Elemente wird durch die Definition gefordert. Die Eindeutigkeit der inversen Elemente zu beliebigem a(K ist ebenfalls zu zeigen: (( Handschriftliche Zusammenfassung)


� Beweis siehe handschriftliche Zusammenfassung


� Beweis siehe handschriftlich Zusammenfassung


� Wichtig! Beweis siehe 2.3.6





Zusammengestellt von Christian Eißner; Version vom 13.07.98 15:36

[image: image258.wmf]_960205069.unknown

_960544111.unknown

_960625288.unknown

_960798588.unknown

_960800615.unknown

_960805267.unknown

_961411924.unknown

_961418027.unknown

_961848151.unknown

_961932340.unknown

_961932487.unknown

_961932656.unknown

_961932433.unknown

_961849287.unknown

_961419292.unknown

_961420967.unknown

_961674107.unknown

_961420905.unknown

_961418031.unknown

_961414831.unknown

_961414962.unknown

_961416186.unknown

_961414885.unknown

_961414790.unknown

_961414809.unknown

_961414572.unknown

_961414644.unknown

_960806303.unknown

_961247732.unknown

_961411864.unknown

_961411894.unknown

_961247886.unknown

_960807347.unknown

_960809123.unknown

_961245970.unknown

_960807403.unknown

_960807626.unknown

_960807853.unknown

_960807369.unknown

_960806472.unknown

_960807295.unknown

_960806344.unknown

_960805824.unknown

_960805937.unknown

_960806153.unknown

_960805888.unknown

_960805592.unknown

_960805789.unknown

_960805357.unknown

_960803326.unknown

_960803651.unknown

_960803904.unknown

_960805084.unknown

_960803867.unknown

_960803450.unknown

_960803589.unknown

_960803416.unknown

_960802364.unknown

_960802559.unknown

_960803300.unknown

_960802522.unknown

_960800712.unknown

_960801224.unknown

_960800639.unknown

_960799860.unknown

_960800255.unknown

_960800482.unknown

_960800535.unknown

_960800448.unknown

_960800076.unknown

_960800183.unknown

_960799912.unknown

_960798896.unknown

_960799115.unknown

_960799518.unknown

_960799036.unknown

_960798760.unknown

_960798802.unknown

_960798734.unknown

_960633794.unknown

_960637787.unknown

_960638281.unknown

_960640166.unknown

_960640336.unknown

_960639159.unknown

_960637928.unknown

_960638096.unknown

_960637871.unknown

_960634059.unknown

_960634852.unknown

_960637612.unknown

_960637694.unknown

_960635133.unknown

_960634924.unknown

_960634625.unknown

_960634694.unknown

_960634305.unknown

_960633870.unknown

_960633956.unknown

_960629477.unknown

_960631050.unknown

_960633543.unknown

_960633601.unknown

_960633687.unknown

_960631051.unknown

_960630584.unknown

_960630929.unknown

_960631049.unknown

_960629538.unknown

_960625700.unknown

_960626908.unknown

_960627066.unknown

_960626047.unknown

_960625515.unknown

_960625549.unknown

_960625433.unknown

_960560002.unknown

_960560257.unknown

_960625216.unknown

_960625265.unknown

_960560331.unknown

_960560612.unknown

_960560116.unknown

_960560191.unknown

_960560075.unknown

_960557282.unknown

_960557379.unknown

_960559971.unknown

_960557320.unknown

_960556878.unknown

_960557256.unknown

_960556806.unknown

_960367243.unknown

_960368690.unknown

_960371570.unknown

_960378627.unknown

_960380162.unknown

_960380395.unknown

_960381333.unknown

_960383853.unknown

_960383940.unknown

_960381358.unknown

_960380653.unknown

_960380259.unknown

_960380369.unknown

_960378756.unknown

_960379267.unknown

_960380112.unknown

_960378638.unknown

_960375811.unknown

_960378425.unknown

_960378572.unknown

_960378385.unknown

_960378295.unknown

_960375674.unknown

_960369632.unknown

_960370008.unknown

_960370182.unknown

_960370333.unknown

_960369662.unknown

_960369389.unknown

_960369575.unknown

_960369238.unknown

_960367805.unknown

_960368403.unknown

_960368610.unknown

_960368353.unknown

_960367310.unknown

_960367389.unknown

_960367273.unknown

_960206548.unknown

_960207325.unknown

_960367159.unknown

_960367214.unknown

_960207415.unknown

_960207161.unknown

_960207278.unknown

_960207086.unknown

_960206071.unknown

_960206492.unknown

_960206523.unknown

_960206448.unknown

_960205463.unknown

_960206002.unknown

_960205363.unknown

_960198573.unknown

_960200387.unknown

_960204630.unknown

_960204727.unknown

_960204812.unknown

_960204673.unknown

_960204196.unknown

_960204568.unknown

_960203767.unknown

_960199962.unknown

_960200147.unknown

_960200343.unknown

_960200049.unknown

_960198701.unknown

_960198766.unknown

_960198606.unknown

_960037826.unknown

_960038009.unknown

_960038826.unknown

_960198540.unknown

_960038120.unknown

_960037895.unknown

_960037922.unknown

_960037860.unknown

_930057401.unknown

_960036446.unknown

_960037765.unknown

_960037782.unknown

_960036557.unknown

_960036595.unknown

_960036500.unknown

_960035378.unknown

_960035657.unknown

_960035678.unknown

_960035569.unknown

_930057480.unknown

_960030262.unknown

_930057568.unknown

_930057459.unknown

_930053217.unknown

_930053941.unknown

_930057332.unknown

_930053873.unknown

_930050212.unknown

_930051685.unknown

_930050188.unknown

