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Aufgabe 1:
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(b) Wir wenden die Substitutionsregel mit ϕ(x) = −x2 + 2 an:∫ 2
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Aufgabe 2:

(a) Hier führt partielle Integration mit f(x) = ln(x) und g′(x) = x2 zum Ziel:∫
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(c) Wir integrieren so lange partiell, wobei wir die Potenzen von x ableiten, bis nur noch
Winkelfunktionen übrig bleiben:∫

x2 sin(x)dx = x2(− cos(x)) −
∫

2x(− cos(x))dx = −x2 cos(x) + 2

∫
x cos(x)dx =

−x2 cos(x) + 2x sin(x) − 2

∫
sin(x)dx = −x2 cos(x) + 2x sin(x) + 2 cos(x) = (2 −

x2) cos(x) + 2x sin(x)



Aufgabe 3: Da f stetig ist, ist nach dem Fundamentalsatz der Differential- und Inte-
gralrechnung F : R → R, F (x) =
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und für x < 0 ist
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Insgesamt ist also:
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Aufgabe 4: Da f stetig ist, ist nach dem Fundamentalsatz G : R→ R, G(x) =
∫ x

0
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eine Stammfunktion von f . Dann ist
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Nach der Kettenregel ist dies differenzierbar mit:

F ′(x) = G′(h(x))h′(x)−G′(g(x))g′(x) = f(h(x))h′(x)− f(g(x))g′(x)


