
11. Oktober!

Zuerst die eine Gruppe von Integralen und dann die Substitution des elliptischen Integrales.
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(1+3x2)7 Definiert, Wert Null, da ungerade Funktion über symm. Bereich inegriert. Berech-

nung mit U.K.
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R3 =
R
dte−t(e2t − 2e−2t) Existiert! U.K! oder DirektR

dte−t(e2t − 2e−2t) = −
R
dt(−e−t)( 1

(e−t)2
− 2(e−t)2)

= −
¡
− 1

e−t −
2
3e
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3e
−3t

Oder besser:
R
dte−t(e2t − 2e−2t) =

R
dt(et − 2e−3t) = ...

Ein elliptisches Integral:

Was ergibt die Substitution x=a+(b-a)sin2ϕ für das Integral
R o
u

dx√
p(x)

wobei p(x)=(x-a)(x-b)(x-c) ist

und a<b<c sowie a<u<o<b?

Die Substitution:

1. x=a+(b-a)sin2ϕ Für a<x<b ist offensichtlich p(x)>0. Dabei geht ϕ von 0 (x=a) nach π
2 (x=b) und

die Funktion ist inverteirbar. Die Grenzen liegen in diesem Bereich. ϕ = sin−1
³
x−a
b−a

´
wird sonst nicht

benötigt.

2. dx=dϕ· 2(b-a)sinϕ cosϕ (Nicht zu fassen, das klappt z.T. immer noch nicht!)

3.
R o
u
dx→

R Ψ
Φ
dϕ gemäß 1.)
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Jetzt muss p(x(ϕ)) bestimmt werden:

x− a = (b− a) sin2 ϕ

x− b = (a− b) + (b− a) sin2 ϕ = (b− a)(− cos2 ϕ)

x− c = (a− c) + (b− a) sin2 ϕ = (a− c)

µ
1− b− a

c− a
sin2 ϕ

¶
Es ist auf die Vorzeichen zu achten. Speziell ist b-a>0, c-a>0 usw. Jetzt alles einsetzen gibt mit k2 = b−a

c−a
und 0<k2 < 1 : Z o

u

dxp
p(x)

=
2(b− a)

(b− a)(
p
c− a)

Z Ψ
Φ

dϕ sinϕ cosϕ

sinϕ cosϕ
p
1− k2 sinϕ

Also insgesamt: R o
u

dx√
(x−a)(x−b)(x−c)

= 2√
c−a

R Ψ
Φ

dϕ√
1−k2 sin2 ϕ

Eine bemerkenswerte Umformung!
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