A.
1.

V = 
[image: image1.wmf]òò

òò

ò

=

C

y

 

-

x 

0

dy

dx 

  

)

y 

 

-

 x 

(

 

  

  

dz

 

dy  

dx 

 

C


essendo C la regione di piano descritta dalle condizioni x2 + y2 ≤ 4 , y ≤ x.

Passando a coordinate polari:

V = 
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2.

L’insieme E è una superficie di livello di una funzione f ( x , y , z ). Dopo aver osservato che P 
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 E, occorre verificare che grad f ( P ) non è nullo.

grad f = 
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grad f ( P )  =  ( - cos1 , 0 , 2  ).

grad f ( P ) fornisce la direzione della retta normale; in forma parametrica si ottengono dunque le equazioni x = - t cos1 , y = 0 , z = 1 + 2 t.

Il piano tangente ha equazione – cos1 x + 2 ( z – 1 ) = 0. 

4.

Possiamo riscrivere le condizioni che definiscono E nella forma z = -x , x2 + y2 = 2. 
Una parametrizzazione della curva è dunque data da x =
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La circuitazione è data da:
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            = 4 π.

Ritroviamo il risultato con il teorema di Stokes.
La curva è il bordo della superficie x2 + y2 ≤ 2 , x + z = 0, che possiamo parametrizzare nella forma         x = r cost , y = r sent , z = - r cost , con t 
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rot F = ( 1 , 1 , 1 )  ,  
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 (la normale è dunque orientata coerentemente con l’orientamento che avevamo scelto sulla curva).
Il flusso del rotore è dato da :
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