Exakte DGL
Typ: Q(xy) ¥° + P(x,y) =0
8aQ oP

exaktwenn 6 X oy
1 { _oQ)y _ ding
sonst IF: Qlo ox) dx

Y,
o Ty = f Q (X, y) ay + K (x)
Lose:

y
— (J Q. Y ay) +k* (x) =P (X, ¥

k(x) durch integrieren

Typ:y’ +r(x) *y =s(x) N ,
C=yxel T@® -J s(z) &l O g7

Losung:

e*™-Ansatz: Typ:

ay“+by +cy=0

Losung a*A? + b*A +c=0

falls =% D yu=(A+B x) &~

D-Operator
Storfunktion Typ A e
y = -
Losung: L (w)
(D) = LD)
falls L(u] (D - )™ wobei L(1)#0

y_ -
mt oA (u)

Typ:cy“+by +ay=cos(px
yp yy= y( ng (pb ) o5 (0%
Losung: (a-cp?) =+ b2p
geht gleich mit Sinus, Herleitung der Formel durch —p?>=D? und
dann erweitern mit konjugierten
Variation der Parameter
L) y+ i(x) y’ + fo(x) y=f(x)
yn=a u(x) +b uxx)

Losung:
. ux T (X)
T2 (X) (U™ - up W")
B* - _ u T (x)

2 (X) (leur”™ - up U2 ")

> = A und B (wobei Konstante egal)
ya=a*u +b*ut+ A(x) *u; + B(x) *u,
Laplace-Transformation

e F (x) dx
L(H)=F(s)=

n-1
s"L(f - ;ﬂs”"“lf‘k) (0)
L(f™) = s

z.B.: L(f*) =- £(0) — s f(0) + s? L(f)

falls bei x=x, unstetig =

L(f) =s L() — (0) - [f(xo) — f(x0)] ©

Typ:ay“+by +tcy=f

Loésung:

a[s?y(s) —sy(0) —y’(0)] + b s y(s) — y(0)] + ¢ y(s) = L(H)
Bernoulli’sche DGL

Typ: y’ +1(x) y =s(x) y"

Losung: v(x) = y(x)'™

+F (X)V = S (X)

1-n
Cauchy-Riemann’sche DGL
f(z)=u+iv

ou av ou ov

ox "oy yg 9X oy
wenn erfiillt in zg und Umgebung =¥ f(z) dort analytisch
Chauchy’scher Integralsatz

Jf(Z) dz =0
a

wenn keine Singularitit gegeben

Anmerkung: wesentliche Singularitit(schlimm!): Laurent-Reihe
hat co-viele negative Glieder

Residuensatz

N
jf(Z) dz = ZRiZRes F (2. z)

n-1

1 _
Res (F(z), zo) = 1im

(F(2), z0) (n-l)zZ»zo[dzn—l
inverse Laplace-Transformation

1 SX
fx = - JF (S) e
2n1

linear unabhéangig
a, b, ¢
ap a az
by by bs
Ci1 C C3
Vektoranalysis

ab

] |5

det £0

COS (a) =

c2=a?+b2+2ab cos(y)

Eijjk Eilm = 5j| Skm — 5jm S

€ijk &ijl = 2 O
?:(éxB): |é| |B| |?:|005(a)sin(e)=v
|éxB|=|é||B|sin(a)=A

es existiert A wenn det(A) # 0
1 cT .
T det (A) Gij= (-1)"™ W5
a by, e T, ,ae+bg at +bh
(c d) (g h)' (ce+dg cf+dh)

Yi = Q5 Xj 5 i dik = Xk 5 @5 Ak = Skj

d oo db - da
E(ab): _’E"’ ba
2 (axb) -ax%f+ifx6

Tt = vt (a16, + ax & + az€y)
dann a; = cos (;) Richtungskosinus

Bogenlinge:
t | d | v
S(t):fdls:J‘ |L| r—f\[d' S
0 o | dc |
. dr
t- —
= s(t) > t(s) > r(t(s)) > ds (Tangenteneinheitsvektor)
| dt(s) |
S
Kriimmung : S
Kriimmungsradius p(s) = k(s)™
dt
[E——
| & |
Hauptnormalenvektor ds

Richtungsableitung = h 1Ertl) ; wobet | h\:l
totale Ableitung

da 834 9Xj a
dt T ax; ot ot
Vektordifferentialoperat % en

Q

QJQ"
X

[+
<

==

Nabla Operator: Vo

|o

z )

Q

Gradient: grad(®) = 1"-_"rCI)
Divergenz: div( a) = 1"-_"r a

Rotation: rot( a) = T"r a

[(z-20"F(2)1]



Laplace = AD = VY [
div(rot( &))=0
rot(grad(®))=0
Integration im R?

Jar () at
Jadlt = | [ax (b at

(Jas (bt at)
Kurven-Integral

fha oy o tho dr¥ (%)
W=I Frdlr:J F(r (t d
OB (F) at = [V () T

rot (F) =
ot ( ) 0 = Konservatives Kraftfeld
genauso: es gibt @ fiir das gilt ?(I) -F
Taylor-Reihe N

S X-a
f(a) = f(n) () ¥

£ nt
Laurent-Reihe

©

f(2) =Zbcn z-z0)"
n=|

o . 1 J T (2) dz
"T 2xi Jc(z-zg) n+1

Komplexe Zahlen
z = Re'”™ = R[cOS (¢) + sin (9)]

R e'Z - 12
Sin = ———
@) 2i

iz, e-iz
COS (2) =
_ i e’ —2e'z
s =
inh (2) 5
cosh (z) = ef e
(Z2) = >

Errorfunktion
X 2
erf (x) =j e " dt
o
NE
2

>!ﬁier'p erf (x)) =
Gammafunktion
T (2) = Jme‘ttz‘ldlt
T'(nt1)=n! ° .
r(ne 5) = Cha
Allgemeine Gleichung 3. Grades

XBrapXP+ yyX+a =0

t

_la_ iaz _i(aa 3a0) ia23
C1—33192}3—6312 >7
s1= VP Va5 = Vp- VP2
X1=Sl+82—§a2

X: —-is S —E iv—_s—s
2,3 =~ (S1+ S2) 32 (S1 - S2)

Quotientenregel
[f)._ fg - fg"

g 02

Substitution

[fy)dy = ffex) gx)dx

Partielle Integration

[fg=Fg-[Fg

Funktion und Ableitung

T° (X
dx= In| f(x c
o | T(X) | +
Tabellen
F(s) f(t)
I
s-a e
; i (eat -1
S (S-a) a
T P N
(s-b) (s-a) a-b
a sin(a t)
2+ a2
a sinh(a t)
52 - a2
S cos(a t)
2+ a2
S cosh(at)
52 - a2
s ae® - belt
(s-b) (s-a) T a-b
1 t
2
1
(s-a) > t et
1 T a
(s-a 3 2
a ¢” sin(a t)
(s-by2+a2
s-D e” cos(a t)
(s-by2+a2
nt
s+l t"
nt
(s+ayml t"e™
Funktion Ableitung
a* a" In(a)
sin(x) cos(x)
cos(x) -sin(x)
tan(x) 1
COS2 (X)
x In(x) - x In(x)
1 . 02,
Z -~ sin(2ax sin(a x)
2 4a ( )
X 1 - 2
Z +— sin(2ax cos*(ax)
2 "2 0N 08X
Trigonometrie _
tan (o) - Sin (a)
COS (a)

sin(o. *. ) = sin(a) cos(B) . cos(ar) sin(P)
cos(a . B) = cos(ar) cos(B) + sin(at) sin(B)
sin(2 o) = 2 sin(a) cos(at)

cos(2 o) = cos*(a) — sin*(at)

sin (a) + sin (8) = Zsin(a;B)cos(aéB)
sin (a) - sin (B) = Zcos(a;B)sin(aéB)
COS (a) + COS (B) = Zcos(a;B)cos(aéB
COS (a) - COS (B) = -Zsin(a;B)sin(a;B




