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Lagebeziehung von Geraden in vektorieller Darstellung 

 
Ausgangslage: g hg:r a s u und h:r b t v       

1. Richtungsvektor vergleichen:  v k u   

Lösung für k: d.h. v und u sind kollinear 

 
 

Keine Lösung für k: d.h. v und u  sind nicht 

kollinear 

1. Punktprobe 

b a s u oder a b t v       

2. Geradengleichungen gleichsetzen 

a s u b t v      

Gleichungssystem 
lösbar, 
d.h. s oder t 
bestimmbar, 
d.h. Punkt liegt auf 
Geraden 

Gleichungssystem 
nicht lösbar, 
d.h. s und t nicht 
bestimmbar, 
d.h. Punkt liegt nicht 
auf Geraden 

Gleichungssystem 
lösbar, 
d.h. s und t 
bestimmbar, 
d.h. g und h haben 
einen gemeinsamen 
Punkt 

Gleichungssystem 
nicht lösbar, d.h. s und 
t nicht bestimmbar, 
d.h. g und h haben 
keinen gemeinsamen 
Punkt 

g und h sind identisch 
 

g und h sind parallel 
 
 

g und h schneiden sich  
 
 
 

S bestimmen:

S a s u b t v       

Kollision für s=t! 
Schnittwinkel 
bestimmen: 

u v
arcsin

u v

 
  

 
 

 

g und h sind 
windschief, nur 3D 

 

 

  



 
 

20.3.2017: Raffael Arnold Kohler 

 

Abstand von Punkt P zur Geraden g 

Ausgangslage:  
x x

y y x y z

z z

a u

g :r a t u a t u und P P ,P ,P

a u

   
   

         
   
   

 

 

 

 

Ansatz: Der Abstand ist die kürzeste Verbindung, d.h. wir suchen den Punkt Rt  für welchen 

tR P senkrecht auf g steht:  tR P u 0P r u 0      
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t einsetzen in: 

     
22 2

t x x x y y y z z zR P 0P r 0P a t u P a t u P a t u P a t u                   


