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Umschlaginnenseite 2, vorne:

Ableitungsregeln

Funktion Ableitung Name der Regel

u · v u′ · v+ v′ ·u Produktregel

S. 14:
Umkehrfunktion f−1 nicht mit

Kehrwert
1

f
verwechseln. Bei Funkti-

onswerten dagegen hilft genaues Le-

sen: f−1(x) ist der Wert der Umkehr-

funktion an der Stelle x, [. . . ]

S. 16, ganz unten:

f ◦s: Spiegelung an y-Achse: ( f ◦s)(x) = f (−x), siehe Bild 1.4(f)
s◦ f : Spiegelung an x-Achse: (s◦ f )(x) =− f (x), siehe Bild 1.4(c)
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S. 20:[. . . ]

aber in den anderen drei Quadran-

ten auf die Vorzeichen der Größen

zu achten. Die Eigenschaften aus

[. . . ]

S. 21:Man sieht: Der Graph von sin ist ein-
fach der von cos, nur verschoben (und
umgekehrt). cos ist also eine Trans-
lation (siehe Def. 1.5) von sin um
π
2 , wir können also schreiben: cos =
sin ◦ t0.5π .

S. 42:

Satz 2.1

• [. . . ]

• [. . . ]
• Für jedes c ∈ R konvergiert die Folge c ·an auch:

lim(c ·an) = c · liman = c ·a.

S. 58:

-wert über diesem Intervall. Genauso, wenn das Intervall unbe-
schränkt ist, also etwa [0, ∞).

S. 69:

Das Polynom p(x) = 2x3+7x2−1 de-
finiert und danach ausgewertet an der
Stelle −2.

>> p=[2 7 0 -1];

>> polyval(p,-2)

ans =

11

>>

[...]
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1 0 1 1 0 1 1

↓ + + + + + +

x0 = 2 ↓ 1 ·2 2 ·2 5 ·2 11 ·2 22 ·2 45 ·2
= = = = = = =

1 ր 2 ր 5 ր 11 ր 22 ր 45 ր 91

S. 72:

Beispiel 3.2

• . . .

Nullstellen ±3 und ±2. p hat dann die Faktorisierung

p(x) = (x−7)(x−3)(x+3)(x−2)(x+2). �

S. 88:

In Bild 4.1 muss es anstelle von −3− j richtig −3−2j heißen.

S. 91:

Beispiel 4.2

Vergleiche Beispiel 1.6, siehe Bild 4.4.

• Gesucht ist die Polardarstellung von 2+ 3j. Klar ist nach Pythagoras: r =√
22 +32 =

√
13.

S. 95: Trick: für x, y, u, v ∈ R gilt:

x = u, y = v ⇐⇒ x+ j y = u+ j v.

S. 108:

f (x) =
f (x)− f (x0)

x− x0
︸ ︷︷ ︸

→ f ′(x0)

·(x− x0)
︸ ︷︷ ︸

→0

+ f (x0)→ . . .
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S. 115:
Bild 5.7 f hat in x1 und x3 lokale Maxi-

ma und in x2 und x4 lokale Minima. Auf

D = [a, b] hat f ein globales Maximum

in x3 und ein globales Minimum in a.

S. 119

Beispiel 5.10

[. . . ]

Auf (2, π): f ′(x) = sinx
︸︷︷︸

>0

(x−2)
︸ ︷︷ ︸

>0

(x−4)
︸ ︷︷ ︸

<0

<0, also f streng monoton fallend.

[. . . ]

Auf (4, 5): f ′(x) = sinx
︸︷︷︸

<0

(x−2)
︸ ︷︷ ︸

>0

(x−4)
︸ ︷︷ ︸

>0

<0, also f streng monoton fallend.

S. 123:
f (x) ≈ f ′(x0)x+ f (x0)− f ′(x0)x0 für x nahe bei x0

= f (x0)+ f ′(x0)(x− x0) für x nahe bei x0

S. 128:

• lim
x→0

x
x2 ist vom Typ „0 durch 0“. Hier gilt: lim

x→0

x
x2 = lim

x→0

1
x
= ∞. �

S. 173:
Bild 6.15 Flächeninhalte unter dem

Graphen von f (x) =
1

xp

S. 177:

3. Zeile:

l =

b∫

a

√

1+( f ′(x))2 dx =

2∫

1

√
1+1dx =

√
2(2−1) =

√
2.
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S. 196:

‖x−y‖2 = ‖x‖2 +‖y‖2 −2xy (7.9)

S. 198:

Beispiel 7.2

als Richtungsvektor den Vektor

r =
−→
AB =
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S. 202:

Definition 7.7 Normalenform von Ebenen

Sei n 6= o ein Normalenvektor einer Ebene p, y ein Ortsvektor

S. 204: neu hinzugefügt am 22.07.2022

x1 = 0, x2 = 0 =⇒ x3 =−18; und x1 = 0, x3 = 0 =⇒ x2 = 3.

Wir haben damit drei Punkte in der Ebene gefunden:
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.
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S. 206:

Greift eine Kraft F am Rand einer drehbar gelagerten Scheibe im
Punkt mit dem Ortsvektor r an (siehe Bild 7.15), so spricht man

S. 212:

dist(g1, g2) = min{‖−−→X1Y1‖ | X1 ∈ g1, X2 ∈ g2}

S. 213:

Satz 7.11Formel für Abstand Gerade-Gerade

im R
3

dist(g1, g2) =
|(r1×r2) · (y2−y1)|

‖r1×r2‖
.

S. 214:

Satz 7.12

Eine Menge X ⊆ R
n ist ein Unterraum von R

n, wenn gilt:
für alle k ∈ N, x1, . . . ,xk ∈ X , und alle λ1, . . . ,λk ∈ R gilt:

k

∑
i=1

λixi ∈ X .

Man nennt die obige Summe auch eine Linearkombination

der Vektoren x1, . . . ,xk. [...]

X :=

{
k

∑
i=1

λixi

∣
∣
∣
∣
∣

k ∈N, x1, . . . ,xk ∈ M, λ1, . . . ,λk ∈ R

}
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S. 217:

Definition 7.14 linear unabhängig

Eine Menge von Vektoren {x1, x2, . . . , xk} ⊆ R
n heißt linear

unabhängig, wenn für alle λ1, λ2, . . . , λk ∈R gilt:

k

∑
i=1

λixi = o =⇒ λ1 = λ2 = . . .λk = 0.

[. . . ]

Definition 7.15 Basis

Eine Menge von Vektoren {x1, x2, . . . , xk} ⊆ R
n heißt Basis

von X ⊆ R
n, wenn gilt:

• {x1, x2, . . . , xk} ist linear unabhängig

• für jedes x ∈ X gibt es λ1, λ2, . . . , λk ∈R mit x=
k

∑
i=1

λixi.

S. 239: Ein lineares Gleichungssystem hat

entweder gar keine Lösung, eine

einzige oder unendlich viele Lö-

sungen.

S. 245:

Beispiel 7.18

Es soll folgendes System gelöst werden








1 2 −1

0 −10 10

0 0 −2









·x=









9

−40

2









, ausgeschrieben:

x1 +2x2 −x3 = 9

−10x2 +10x3 = −40

−2x3 = 2
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Definition 7.24Dreieckssystem

Ax= b :













a11 a12 a13 · · · a1n

0 a22 a23 · · · a2n

0 0 a33 · · · a3n

...
...

. . .
...

0 0 · · · 0 ann
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S. 256:

Beispiel 7.27

sind orthogonal zueinander. Nach Satz 7.28 sind sie also linear unabhängig,

S. 267:

Satz 7.34Householder-Matrizen

Sei u ∈R
n mit ‖u‖= 1 und H := In −2uuT .

S. 285:

Satz 8.4Satz von Taylor

f (x) =
n

∑
i=0

f (i)(x0)

i !
(x− x0)

i

︸ ︷︷ ︸

=Tn(x)

+
f (n+1)(z)

(n+1) !
(x− x0)

n+1

︸ ︷︷ ︸

=:Rn+1(x)

(8.1)

Joseph Louis Lagrange

(sprich: „Lagronch“), 1736-1813,

ital. Mathematiker



9

S. 298: Lösungen zu 4.1 und 4.4 sind vertauscht.

S. 302:

5.11 [...]
Also h′′(0) = −2 < 0, d. h. in x0 = 0 liegt ein relatives Maximum mit h(0) = 1 vor. Sei nun xk =
√

(0.75+ k)π .
[...]
berechnen. Es gilt lim

x→∞
e−x2

cos(x2) = 0, da lim
x→∞

e−x2
= 0 und cos(x2) beschränkt ist.

Damit liegen an den oben genannten Stellen auch absolute Extrema vor. Es liegen also zwei absolute
Minima in ±x0 =±

√
0.75π und ein absolutes Maximum in x = 0 vor.

S. 310:

6.13

∫

ex(sin x− cosx)dx (anstelle 6.6 )

S. 317:

7.10 r := . . .= 25·







3

4

−3







S. 321:

7.23 [. . . ]
• [. . . ]

HTH =HH = IT
n In −4uuT+4uuT uuT = In −4uuT+4u (uT u)

︸ ︷︷ ︸

=1

uT = In.
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Umschlaginnenseite 4, hinten:

Einige Reihen

1

1− x
=

∞

∑
i=0

xi
, |x|< 1

. . . . . . ,

Taylor-Reihe für f um x0 :
∞

∑
i=0

f (i)(x0)

i !
(x− x0)

i

Satz von Taylor

f (x) =
n

∑
i=0

f (i)(x0)

i !
(x− x0)

i

︸ ︷︷ ︸

=Tn(x)

+
f (n+1)(z)

(n+1) !
(x− x0)

n+1

︸ ︷︷ ︸

=:Rn+1(x)

mit z zwischen x0 und x

Stand: 22. Juli 2022


