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Risoluzione degli esercizi

Esercizio 1

Osserviamo che per ogni z 2 [0, 1] la sezione E
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Quindi, applicando due volte il teorema di Fubini si ottiene
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Esercizio 2

Se indichiamo con N il campo di vettori normali a S (con N3 > 0) e con ⌧

l’orientazione di @S indotta da (S,N), allora una parametrizzazione di (@S, ⌧)
è data da

�(t) := (cos t sin t , 1), t 2 [0, 2⇡].

Inoltre S è parametrizzata da

'(↵,�) := (
p
2 sin↵ cos� ,

p
2 sin↵ sin� ,

p
2 cos↵)

con (↵,�) 2 R := [0,⇡/4]⇥ [0, 2⇡].

Osserviamo che:

• si ha
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2
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2
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, (x, y, z) 2 S

e

rotF = (D2F3 �D3F2 , D3F1 �D1F3 , D1F2 �D2F1) = (�1,�1,�1)

per cui

(N · rotF )(x, y, z) = �x+ y + zp
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, (x, y, z) 2 S;

• per ogni (↵,�) 2 R, si ha

D1'(↵,�)⇥D2'(↵,�) = (2 sin2 ↵ cos�, 2 sin2 ↵ sin�, 2 cos↵ sin↵)

e quindi
J'(↵,�) = kD1'(↵,�)⇥D2'(↵,�)k = 2 sin↵.

Si ha allora
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dove il terzo integrale è nullo per il teorema fondamentale del calcolo mentre il
secondo e il quarto sono nulli per la formula di integrazione per sostituzione. Si
ha pertanto Z
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D’altra parte, per la formula dell’area e per il teorema di Fubini,
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Per (1) e (2) si ha quindi
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Esercizio 3

• (Proprietà di convergenza) Poiché f |(�⇡,⇡) 2 L

2(�⇡,⇡), la serie di Fourier
di f converge incondizionatamente a f in (L2(�⇡,⇡), k · k2). Osserviamo
poi che la funzione f è regolare a tratti ed è continua eccetto che nei punti
dell’insieme D := {2k⇡ | k 2 Z} dove il limite destro e il limite sinistro
valgono rispettivamente 1 e �1. Allora, indicando con S la somma della
serie di Fourier, si ha intanto

S|Z\D = f |Z\D, S|
D

= 0.

Inoltre la serie di Fourier di f converge uniformemente a f negli insiemi
del tipo
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• (Coe�cienti) Poiché f è dispari, si ha a
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Si può quindi osservare che se n è pari si ha b

n

= 1/n, mentre se n è
dispari (n = 2k + 1 con k � 0) si ha
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.


