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o ANMERKUNG: Es liegt in der Verantwortung des Einzelnen, sich die Beispiele zuniichst alleine und
ganz ohne Hilfsmittel anzuschauen. Google, Wolfram Alpha, Losungssammlungen, etc. helfen nur kurz-

fristig - leider nicht beim Test!

1.1 Multiple Choice Fragen

a) [y a?coszdr = a?sinz|f — 2 [ wsinzdr = 2z cos x| — 2 [ cosx dx = 27

b) t =sinz — dt = cosz dx

[sin*zcoszdr = [t3dt = H+C=1 sin® 2 + C (gilt fiir beliebige Konstante C'). Der Fall C' = 0 ist eine

der Losungen.

Anmerkung: Unbestimmtes Integral | f(z)dz = F(z) + C definiert eine Function mit einer ”unbestimmten”
Konstante C. Es ist nicht eine Familie der Funktionen, d.h. [ f(z)dz # § = {F(z) + C|C € C}.
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d) limg 00 z(eY/* — 1) = limy_y00 = (% + % (l)z + % (l)g + - ) = limg; 00 (1 + i +
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e) 4 cos(2z) = —2sin(2z) = —4sinz cosz
f d 1 _ sinz __ tanx __ tan? z
) dr cosz ~ cos2x = cosz  sinz

1.2 Fourier-Transformation

Fourier-Transformation : F(w) = \/% 75 f)emtat |
— Inverse Fourier-Transformation : f(t) = \/% [ Fw)etdw

Gl () = 7= [T iwF (W) dw — iwF(w) = 7= [70] (di F()) et

sz (w) ist die Fourier-Transformation von % f(t).

df2 f( ) ﬁ fioo(*w )F(w)elwtdw — 7w2F( ) = \/% ffooo (dtzf( )) €7iwtdt

—w?F(w) ist die Fourier-Transformation von %f(t).
Alternative Losung :

i 1 —iw - . —iw .
S S (@) et = Lo b e [ et = o)
=0
(|F(w)] < 400 — f(t) ist eine integriebare Funktion — lim; 4o f(t) = 0)
A 1 d b ,
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1.3 Vektoren

a)x=3((x+y)+(x-y) =3 (
1
y=3(x+y)-(x-y)=3 i
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1.4 Aktive und passive Drehung

a) Rotationsmatrix R(wt) = ( Z?j((m ;zlsn ; )
IﬁﬂZR@ﬂuU=®:<z$$§_£$;t><if> (et )
b)

i = e = (o) D) (5) = ()

= Rwnes = i) e ) (V)= (Cs;“;:t)

o 7wt = (el )

R und T sind inverse zueinander. (Sie sind auch transponiert zueinander).

¥ () = T(wh) 1o (t) = ( cos(wt)  sin(wt) ) ( e cos(wt) ) _ ( 7;)6 )

—sin(wt) cos(wt) T sin(wt)

In der Vektordarstellung werden oft nur die Koeffizienten bezeichnet und muss man beachten was die Basis-

vektoren sind.
re(t) = recos(wt) e + resin(wt)ex = r.e] +0eh

re(t)=( re Sinw)) ) r;.(t)—( . )

re cos(wt
d) v, (t) = 1e €] + T cOS(Wint) €] + 74y sin(wint) €5
Te + T'm cos(wp,t)
T SID (Wi ) ) '

)

In der rotierenden Basis, v}, (t) = (

g

Im Inertialsystem
rm(t) = R(wt) el (1) = (€S0

sin(wt)

— sin(wt)
cos(wt)

Te + m cos(wpt)
T SID (Wi t)

)=

Te sin(w

e cos(wt) + 7, cos((w + wm )t)
t) 4 7o sin((w + wm)t)

)



