Aufgabe 1: 

> restart: with(linalg): 

Warning, the protected names norm and trace have been redefined and unprotected
> m:=matrix([[1,1,0],[0,2,2],[1,2,1]]); 


> v1:=vector([1,a,b]); 
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Bildung der erweiterten Matrix: 

> B:=augment(m, v1); 
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Mit Z3 -> Z3 - Z1 ergibt sich: 
> m1:=pivot(B, 1,1); 

[image: image3.png]



Mit Z1 -> Z1 - (1/2)*Z2 

und Z3 -> Z3 - (1/2)*Z2 ergibt sich: 
> m2:=pivot(m1, 2,2); 
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Das Gl.system ist nur lösbar für 
> Gl:=m2[3,4]=0; 
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also für 'a beliebig reell' und 
> b:=solve(Gl, b); 
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Aufgabe 2: 

> restart:with(linalg): 

Warning, the protected names norm and trace have been redefined and unprotected
> A:=matrix(3,3,[ [1,0,-1], [5,1,7], [3,0,-1]]); 
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> B:=matrix(3,3,[ [1/4,0,0], [1/3,2,1], [1/5,1,1]]); 
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Die Berechnung der Determinanten von A und B kann z.B. mit dem Entwicklungssatz von Laplace (Entwickeln von A nach der 2. Spalte und von B nach der 1. Zeile) erfolgen: 

> det_A:=A[2,2]*adj(A)[2,2]; det_B:=B[1,1]*adj(B)[1,1]; 
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> ergebnis:=(det_A*det_B)^3; 
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Aufgabe 3: 

> restart; 

> f:=exp(y-x)*(y^2+4*x); 
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Notwendige Bedingungen für relatives Extremum: 

> fx:=factor(diff(f,x)); 
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> fy:=factor(diff(f,y)); 
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> sys:={fx=0,fy=0}; 
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> lsg:=solve(sys,{x,y}); 
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Zweite partielle Ableitungen; 

> fxx:=factor(diff(fx,x)); 
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> fyy:=factor(diff(fy,y)); 
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> fxy:=factor(diff(fx,y)); 
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Berechnung von Delta: 

> d1:=eval(subs(lsg,fxx)); 
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> d2:=eval(subs(lsg,fyy)); 
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> d3:=eval(subs(lsg,fxy)); 
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> delt:=d1*d2-d3^2; 
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Es liegt ein Sattelpunkt vor, da Delta < 0 ist ! 

> plot3d(f, x=-0.15..0.15, y=-2.6..-1.5, orientation=[-25,70],axes=boxed); 
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Aufgabe 4: 

> restart; 

> f:=x^2+y*exp(x+y)-6; 
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> fx:=diff(f,x); 
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> fy:=factor(diff(f,y)); 
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> ystrich:=-fx/fy; 
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> ergebnis:=simplify(subs(x=3,y=-3,ystrich)); 
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Aufgabe 5: 

> restart: alias(epsilon=Heaviside): 

Mit Hilfe von Ein- und Ausschaltfunktionen erhalten wir: 

> f:=t*(epsilon(t)-epsilon(t-2))-2*epsilon(t-2); 
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> plot(f, t=-4..4, color=blue); 
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Die 'Verallgemeinerte Ableitung' ergibt: 
> Abl:=diff(f, t); 
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> ergebnis:=simplify(Abl); 
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Aufgabe 6: 

Im Bildnetzwerk der vorliegenden Schaltung gilt: 

Die an (R,C) abfallende Spannung Ua verhält sich zu der an (C,R,C) abfallenden Spannung Ue wie die zugehörigen Impedanzen (Spannungsteiler !) 

Somit ist: 

G(s) = Ua / Ue = [R+1/(sC)] / [R + 2/(sC)] 

Durch Erweitern mit sC erhält man hieraus: 
> G:=(1+R*C*s)/(2+R*C*s); 
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Aufgabe 7: 

Die vorliegende Matrizengleichung läßt sich umschreiben in 

(A-3E) X = A - B 

Mit C = A - 3 E erhält man hieraus: 

X = C^(-1) * (A - B). 

> restart: with(linalg): 

Warning, the protected names norm and trace have been redefined and unprotected
> A:=matrix([[-1,1],[-2,3]]); 
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> B:=matrix([[5,1],[-2,9]]); 

[image: image36.png]



> C:=evalm(A-3); 
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> ergebnis:=evalm(inverse(C)&*(A-B)); 
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Aufgabe 8: 

> restart: with(plots): 

Warning, the name changecoords has been redefined
> f1:=-x: f2:=x^2: 

> p1:=plot(f1, x=-1..1, y=-1..1, color=black): 

> p2:=plot(f2, x=-1..1, y=-1..1, color=black): 

> display( [p1,p2], scaling=constrained); 
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a) Integration nach y ergibt: 

> Int(x, y=f1..f2)=int(x, y=f1..f2); 
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b) Anschließende Integration nach x ergibt: 

> Int(rhs(%), x=0..1)=int(rhs(%), x=0..1); 

[image: image41.png]1

2y dx*l
2T hade= 1
0




> ergebnis:=rhs(%); 
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Aufgabe 9: 

> restart; with(inttrans); 
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> f1:=expand((t+3)^2); 
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> laplace(f1, t, s); 
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Dämpfungssatz: 

> f2:=f1*exp(-3*t); 
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> 
> ergebnis:=laplace(f2, t, s); 
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Aufgabe 10: 

> restart: 

Homogene DGL, Lösung der charakteristischen Gleichung: 

> Gl:=m^2+m-6=0; 
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> L:=solve(Gl, m); 
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> m[1]:=L[1]; m[2]:=L[2]; 
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Mit der 'Störfunktion' 
> h:=(x^2+x)*exp(2*x); 
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ergibt sich als Ansatz für eine partikuläre Lösung y_IP der inhomogenen DGL: 

> y_IP:=x*exp(2*x)*(C[0]+C[1]*x+C[2]*x^2); 
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