MATEMATIK Hjalpmedel: bifogat formelblad
Chalmers Tele: David Rydh/Henrik Sdppenen
0762-721860
Lérares nérvaro i sal: 9.30 och 11.30

Tentamen i MVE 015 Analys i en variabel I, 5 p, 06 04 22, kl 8.30-12.30.

1. Berdkna
o0 dt 71'2
(a) 5 om den konvergerar. (b) Vtcos(Vt) dt.
L 22+t o
Motivera i (a) annars att den divergerar. 4p+4p

2. Nér kurvan y = V1 + 22, 0 < o < 1 roterar kring y-axeln uppstar en kropp. Berikna volymen av
den. 6p

3. Los differentialekvationen
1

Y 'ty —2y=e”.

6p
4. Bestdm konstanten a sa att )
ze¥ +atanx
o) =+
har ett grénsvirde nidr £ — 0. Bestdm ocksa detta gransvéirde. 6p
5. Avgor om serien
Z (="
—1)9%
Pt k(2k —1)9
konvergerar. Bestdm dess vérde i sa fall. 6p
6. Lat f(t) vara den funktion vars graf illustreras i figuren.
1
I |
1 2
Bestédm Laplacetransformen till f(¢). Bestdm ocksa Laplacetransformen till den 16sning till
y"(t) + y(t) = f(t) som uppfyller y(0) = 0 och y'(0) = 1. 3p+3p
7. (a) Vad menas med en 6ver- och en undertrappa till funktionen f(z) pa det begrénsade intervallet
[a,0]? 2p
(b) Hur definieras talet f; f(z)da? 2p
(¢) Berikna fol x dx enligt definitionen. 2p
8. Formulera och bevisa ett kriterium fér konvergens av en alternerande serie. 6p

Forslag till 16sningar kommer att finnas pa kursens webbsida
http://www.math.chalmers.se/Math/Grundutb/CTH/mve015/0506/

Betygsgriinser: 20p for trea, 30p for fyra och 40p for femma (inklusive bonus fran laborationer i MATLAB).
JAS

FORMELBLAD PA BAKSIDAN!



Formelblad

Trigonometriska formler

. . . . . tanx + tany
cos(x 4+ y) =cosx-cosy —sinz - siny sin(x + y) = sinx - cosy + cosz - siny tan(z +y) = ————
1 —tanz-tany
cosz - cosy = 3(cos(z +y) + cos(z —y)) sinz-cosy = 3(sin(z +y) +sin(z — y)) cos®z = (1 + cos2x)
sinz - siny = 3(cos(z — y) — cos(x + y)) sin® z = (1 — cos 2)
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Lapalcetransformen
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