7 Ubungsblatt von Analysis 2 zum Mittwoch, den 9.6.2010
7.1

a) Wenn Nenner # 0 = (z,y) # (0,0) klar.

Seinun z = acos(a), y = asin(a) = f(acos(a),asin(a)) = af cos(a) (cos? (@) - 3sm (2))

A2 (sin? () + cos?(av))

g

a cos(a)(cos?(a) — 3sin?(a)) —>00, da a ein Vorfaktor darstellt, geht die gleichung
a—

unabhéngig von a gegen 0 fiir a gegen 0. Dies gilt durch den einfachen Vorfaktor hier
sowohl von rechts als auch von links, weswegen f auch in (0,0) stetig ist.

b) L 7((0,0)) = lim { £((0,0) + tu) = lim FeENe (A0t
—0 t—0

£3(cos?(p) +sin®(¢))
= %ir% cos(¢)(cos? () — 3sin?(y))
—

Also ist fiir ¢ = § +nm, n € N der erste Faktor 0 und fiir tan(p) = £ %

= ¢ = *5 +nm, n € N der zweite Faktor 0.
c) Da 0,£(0,0) nicht linear, ist f in (0,0) nicht total differenzierbar!

7.2

div(v) = ﬁvl—i-%vg =at+a=2a<0

Die Divergenz ist in unserem Fall nicht 0, da es sich hier um eine Projektion auf x-y-Ebene
handelt und die Komponente ﬁ?)g auler Acht gelassen wurde. Diese ist positiv und wird
vermutlich —2« sein, sodass die Divergenz der Fliissigkeit im 3-Dimensionalen 0 ergibt.

7.3

Sel u =u(t,z), ®(&) = P(z —ct) = u(t,x)
du(t,z) = —c®(x — ct), Lu(t,z) =¥ (v —ct)
Uy + cuy = —c®'(x — ct) + ¢ (z — ct) = 0 (Gleichung erfiillt)

7.4
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G e =l =l W el
daf(L 1) 4 1 1 14
= Tf’l,l)f(:c,y) = T(Zl,l)f(:r,y) +iz-1%(y—-1)—f@@-Dy-1)2—L@=-1)3+
sy =17 = 5@ —y) (=6 + 2> +¢?)
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{lCUreloﬂ"en(@ilACXoﬁ'en:flﬁU:A
A,U offen in X = ANU = A offen in X

43

77<:

A offen in X, A C U.
A= AnNU, also A rel offen in U.

b) ,=“
ACU relabg. < 3A C X abg: AUU = A
A,U abg.in X = AUU = A abg. in X
”<:“

Aabg.inX, ACU.
A=AUU, also A rel abg. in U.

7.6
a) up = i a},(t) sin(kx)
k=1
Ugy = § —k%ay(r) sin(kx)
k=1

Up = Ugy < al(t) = —k2ay(t)

u(t,0) = u(t,m) = > ag(r)sin(kr) =0 = ax(r)sin(0) =0
ap(t) = —K2ax(t), %= = —k?a, @ = —k2dt

dulay| = —k2*t + ¢, ag(t) = w e

a!(t) sin(ke), ugs(t,z) = é K2y (t) sin(kz)

—k2ap(t), ai(t) = asin(kt) + Bcos(kt)
ap(0) = B = ag(r) = asin(kt) + ar(0) cos(kt) = ax(t) = kacos(kt) — kay(0) sin(kt)
k
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