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Aufgabe 1

Es ist
1

π
·

π
∫

−π

f (x) · cos (n · x) dx = 0 für alle n ∈ N0.

Es ist
1

π
·

π
∫

−π

f (x) · sin (n · x) dx = 0 für alle n ∈ N \ {2}.

Es ist
1

π
·

π
∫

−π

f (x) · sin (2 · x) dx =
1

2
.

Aufgabe 2
Für alle (u, v, x, y)T ∈ R4, die das Gleichungssystem lösen, gibt es ein t ∈ R und ein s ∈ R mit
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Aufgabe 3
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 ∈ R3
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λ ∈ R \ {0}
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ist die Menge der Eigenvektoren von D zum Eigenwert −1
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ist die Menge der Eigenvektoren von

D zum Eigenwert 2.
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Aufgabe 4
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b) Der Schwerpunkt von πxz (Z) liegt bei

( 2
3
· r

2
3
· h

)

.

Aufgabe 5
(

1
2

−1

)

ist der einzige stationäre Punkt von g in R×R \ {0}.
g hat auf R×R \ {0} keine Extrempunkte.

Aufgabe 6

a)

∫

(~γ;I)

~V (~z) · d~z = 2

b) ϕ :

{ R2 → R
(x, y)T 7→ ϕ (x, y) := x · sin (x + y) + cos (y) − 1

}

ist ein Potential des Gradi-

entenfelds ~V .

Aufgabe 7
∫

K

sc dσ =
1

9
·
(√

4 · π2 + 2
3 − 2 ·

√
2
)

·
(

ln
(

R3 + c
)

− ln (c)
)

Aufgabe 8
∫

E

̺ ·
(

x2 + y2
)

d (x, y, z) = ̺ · (π · a · b · H) · a2 + b2
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