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Funlctionen
5.8 Trigonometrische Funktionen

Rechtwinkliges Dreieck: 0° < o < 90°. (siche S. 6) Einheitskreis: z, a € R.

s g v Gegenkathete
sin(@) = L = =csematicle
& 2 r Hypotenuse |
& 2
@r = P I
VX 18 — u _ _Ankathete
‘zé? ?D ‘Oh(a) T Hypotenuse |
o s
A ﬂ 22 . i . ]
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sin(—2) = —sin(z)  Fankkion] c0s(—) = cos(r) 9;‘:::5“ tan(—z) = — tan(z)
sin(% — ) = cos(x) cos(§ — ) = sin(z) tan(3 —z) = tanl(_,,:)
sin(% + ) = cos(z) cos(§ +2) = —sin(z) tan(§ +2) =~ i
sin(r — z) = sin(x) cos(m — ) = — cos(x) tan(m — ) = — tan(z)

—

1
o (m) 1+ ta.nz(.’c)

tan(m 4 z) = tan(z)

tan(2m — z) = — tan(z)

2cos?(z) — 1
sin(2 ) = 2sin(z) cos(z)

cos(2x) = {

1—2sin’(z)

sin(3) = 3sin(z) — 4sin3(z)

cos?(z) — sin®(z)

cos(3z) = 4 cos®(z) — 3cos(z)

tan(2z) = 12_;:;(%

r)— 3 T
tan(3z) = 2R

1—cos(z)

tanz(g) = THcos()

sin(z) + sin(y) = 2-sin(“52) - cos(52)

cos() + cos(y) = 2- cos(4L) - cos(554)

sin?(3) = 1=c0e() cost() = Lteele)
sin(z + y) = sin(z) - cos(y) £ cos(z) -sin(y) | tan(r +y) =
cos(z £ y) = cos(x) - cos(y) F sin(x) -sin(y)  |tan(z —y) =

sin(z) — sin(y) = 2 cos(:FY) - sin(254)

cos(x) — cos(y) = —2 - sin(:3Y) - sin(r—;"-')

tan(z) + tan(y)
1—tan(z) - tan(y)

tan(z) — tan(y)

2 2

» Logarithmusfunktionen:

. .oa
SIV\\ASSQ\"Z © o= = Sb— =&
Sin ot '“)y Sin ¥
10.3 Ableitungen und Stammfunktionen:
P ableiten P 5 ableiten =g
ki i
integrieren hats integrieren
1::-11 [n 4 _1] o it
In|z| %:7;’1 —-z7? = —ﬁ
2.4 Vz =zt 2.1\/1__
& e e
- (Infz| 1) In|z| S
T:«J -a® a* a* - In(a)
v} 1
TG (Infz[-1) log, | | (@

Beachte: Variable z in Bogenmass!

Trigonometrische Funktionen siehe S. 19, 20.

— cos(z) sin(z) cos(z)
sin(z) cos(x) —sin(z)
~In(] cos(z)]) tan(z) iy = 1+ tan(@)
rarcsin(a) + V=22 arcsin(z) —
“arccos (z) — VI =22 arceos(z) = \/1_1—_1:7
% arctan(z) =

e Eulersche Zahl: ¢ = lim (1 + %)" a2 T8 .
n—o0

e Wachstums- oder Zerfallsprozesse:

[N(t) = Np-a'| oder IN(t) =N iakr'?‘
wobei:
t 1 Zeit.
Ny : Startwert (Population bei t = 0).
N(t) : Population zur Zeit t.
[
a = ¢F : Wachstumsfaktor: }a =1+ IS;O ‘

mit p >0 Wachstum
p<0 Zerfall

pro Zeiteinheit.

e Zehnerlogarithmus:

@ 7=Togw(z) = log(z)

f(z) = log,(x)
f(z) = log,(z) ist Umkehrfunktion zu f(z) =a

}in%

= Potenzsitze, Logarithmensitze siehe S. 5.
= Ableitungen und Stammfunktionen siehe S. 29.
= Grenzwerte siche S. 25.

log(10%) = z, 10°6@ =z (z > 0)
e Natiirlicher Logarithmus:
7(e) = og.(2) = e
In(e®) = z, @ =z (z>0)

Binérer Logarithmus:
T(@) = logy(2) = Ib(z) |

log,(2%) =z, 2loel@) =z (z

>0)

2.7 Logarithmen (siehe auch S. 18)

5.7 Exponential- und Logarithmusfunktionen

» Exponentialfunktionen: iy o fg) = am‘ a>0, = € R.

>0, a>0, a#1.

a-”=z‘

logy(z) | a>0; a#1

Definition iloga(x) -y o
Multiplikation, e s Joz. () 4 log.
Division [l0g,(z - y) = loga(@) + loBa(¥)|
Potenzen log,(z¥) =y- loga(z)' z>0
[
Basi =
asiswechsel ‘ log,(z) Tog,(a)

} b>0; b#1

a,r>0, a#1

a®=b

speziell: |log,(z) =
|

log, (%) = logu(e) - toga 1)

_ In(b)
» In (a) |

xT

In(z)
In(a) |

10.2 Bedingungen spezieller Punkte differenzierbarer Funktionen:

—

f f Iz P
Nullstelle N(zn | 0) flan) =0 + - -
Hochpunkt | H(zn | f(zn) Fan) 20 | ffan) 0 -
Tiefpunkt | T(er | f(zr)) far) 20| far) S0 :
Sattelputkt, | g(zs | f(as)) ) 20 | fas) 2o | f7es) %0
Terrassenp.

Wendepunkt | W(zw | f(zw)) - ["(zw) 4 f"(zw) ;é 0

% = notwendige Bedingung,

(% + ¢) = hinreichende Bedingung.



5.5.2 parabeln (n = 2):
o o : Offnung:
4 < 0 = nach unten N,

2 >0 = nach oben U,
a=
o b: linearer Term.

¢: y-A(‘hsonabschnitt.

o Scheitelpunkt S(u|v)

S(*Tﬁfl - +la )

. Md-{-ermz,(/\%s{qme\
X, qe +{rtac
e

» Ahnlichkeit, Strahlensitze: Zwei Dreiecke sind
shnlich, wenn sie gleiche Winkel und / oder glei-

che Seitenverhiltnisse

1. Strahlensatz: []—I =
)

2. Strahlensatz: L
&

— 1 = Normalparabel.

y=a-2*+b-z+c

faktorisieren
(falls maglich)

Faktorisierte Form:
y=a(x-x)(x-x,)
Nullstellen: N(x;, 10) /p

haben.
c a +7(‘

a4 b+d

atc
f

SkAMerdMM / Kreuzproduaket -

b= (211%) -cosH

o}

L’ | Spatfmd.\.kkl‘— Volumen der Puro.lielofirc.d.s :
L (3a¥)2- (oxdra= (2T

Bbstond ener Geroden AR 2um Punlk 0:7

dohs= l.roA XCne

(=] e x epel

odar:
P‘—' (PX, Py' P}

) 6=3[s)=,_q, +8V

Abstand,:

l_\ixf?P\

Il

u\,kl-u)mah.u.'\aaw

8

Normalform:
y=ax’+bx+c

ausmulti-
plizieren

quadratisch
ergiinzen

Scheitelpunktsform:
y=a-(x-uf+v
Scheitelpunkt: S(u | v)

4.2 Prismen und Zylinder (Kongruente, parallele Grund- und Deckfléiche)

Gerades Prisma  Schiefes Prisma

75,

» G: Grundfléiche;
» h: Hohe.

M: Mantelflache.

» Volumen: |V =G - h

» Oberflache: ([A=2-G + M

| Quader Wiirfel Zylinder

| Aw G P
| B3 L
ey = L

| a a

N »V=a-b-h »V=a »V=nr?-h

| »A=2(a-b+a-h+b-h) | »A=6-a > A=2-mr2+2r7-h
‘ » D=+vVa+ b+ h? »D=a-V3, d=a-2 »M=2rr-h J

| EP——

4.3 Spitze Korper

Gerade Pyramide Schiefe Pyramide » G: Grundfliche; ~ M: Mantelfléche.

S S » h: Hohe.

h » Volumen: ‘V—% G:h

» Oberfliche: X =G+ M|

Pyramidenstumpf (I),
Kegelstumpf (II)

a : Offnungswinkel S .S
h : Hohe I (In ‘ \
¢ : Mantellinie

;— Radius ‘-lt
|h 55

»M—— (G+VGD+ D)

Gerade, quadratische Gerader Kreiskegel

Pyramide
S a : Grundkante

h : Hohe
s : Seitenkante

bV:%az-h >V=%7rr'2‘h,

» A=7rl+7rs, M=xrs |» Vi :T (r?+rira+15?)

» s=vVh2+1?

»A=ad’+M

>S=Q/h2+"2

» My=m-s-(ri+m)

lneveinltl Polygn: (K Eideen ~2) 190°
A= Tct

etis : = 27Cr

RAD D EG
«phy= a0 | Uwpel! A= 4t V= 4'JCr
DEG, -5 RAD Binller: M= 2Trh |, 5= Z]T.r(rfh)

V= T("k

L 8
L T —=)
rye C RAD

Geomeknen:
QAAAM/W&I’FE‘-‘
Iy d b
c
o * a‘
L= AZa L=Abect’
d=4%a =Na?+b+c?

Dmm-. c ﬂn-aCM-IM\M Dresedlo
ha= c-sinf3 = b-sin
= aSIN = CosinaL
he=b-sinp = &-sin 3

Krezs:
K”"sﬁb‘u‘“’\ﬁ (x—x)*+ (H°) -R?

Krquoém
@‘ DEG: 5‘%'2@0’

RAD: b =X~ X =

4. Hoghe= w2
- Umlanf= 2

s



