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1. Ôîðìóëèðàéòå ïðèíöèïà íà Êàâàëèåðè. Èçïîëçâàéòå ãî, çà äà èçâåäåòå ôîðìóëàòà çà
îáåì íà ðîòàöèîííî òÿëî. Êàòî íåéíî ïðèëîæåíèå èçâåäåòå ôîðìóëàòà çà îáåì íà ïðàâ
êðúãîâ êîíóñ ñ ðàäèóñ íà îñíîâàòà R è âèñî÷èíà H.

2. Ðàçãëåäàéòå ìàòåðèàëíà íèøêà, ðàçïîëîæåíà ïî äúãàòà íà àñòðîèäàòà, ðàçïîëîæåíà â
ïúðâè êâàäðàíò:

α(t) = (a cos3 t, a sin3 t),

êúäåòî a å ïîëîæèòåëíà êîíñòàíòà è t ∈ [0, π
2
]. Íåêà ïëúòíîñòòà íà íèøêàòà âúâ âñÿêà

òî÷êà å ðàâíà íà òðåòàòà ñòåïåí íà ðàçñòîÿíèåòî îò òàçè òî÷êà äî íà÷àëîòî íà
êîîðäèíàòíàòà ñèñòåìà. Êàêâà å ãðàâèòàöèîííàòà ñèëà, ñ êîÿòî ìàòåðèàëíàòà íèøêà
ïðèòåãëÿ ìàòåðèàëíà òî÷êà ñ ìàñà m0, ðàçïîëîæåíà â íà÷àëîòî íà êîîðäèíàòíàòà ñèñòåìà?

3. Äàéòå äåôèíèöèÿ íà ìíîæåñòâî, ïðåíåáðåæèìî ïî Ëåáåã. Äîêàæåòå, ÷å èçáðîèìî
îáåäèíåíèå íà ìíîæåñòâà, ïðåíåáðåæèìè ïî Ëåáåã, å ìíîæåñòâî, ïðåíåáðåæèìî ïî Ëåáåã.

4. Äàéòå äåôèíèöèÿ íà ïîòåíöèàë íà âåêòîðíî ïîëå. Ïðåñìåòíåòå ïîòåíöèàëà íà
ãðàâèòàöèîííîòî ïîëå

F (x) = − x

‖x‖3
, x 6= (0, 0, 0).

5. Íåêà F å äâóêðàòíî ãëàäêî âåêòîðíî ïîëå, äåôèíèðàíî â R3.
(à) Ôîðìóëèðàéòå òåîðåìàòà íà Ñòîêñ.
(á) Ïðåñìåòíåòå div rot F .
(â) Íàïèøåòå ôîðìóëàòà íà Ãàóñ-Îñòðîãðàäñêè çà rot F è îáëàñòòà

G = {(x1, x2, x3) ∈ R3 : x1 ≥ 0, x2
1 + x2

2 + x2
3 ≤ 1}.

Ìîæåòå ëè äà îáÿñíèòå ðåçóëòàòà ñàìî ÷ðåç ôîðìóëàòà íà Ñòîêñ?

6. Íàïèøåòå ôîðìóëàòà çà ñâåæäàíå íà ïîâúðõíèíåí èíòåãðàë îò ïúðâè ðîä êúì äâîåí
ðèìàíîâ èíòåãðàë. Èçâåäåòå ôîðìóëà çà ïîâúðõíèíà íà ðîòàöèîííî òÿëî.

7. Ïðåñìåòíåòå ïëîùòà íà ãîðíàòà îñíîâà íà "òÿëîòî íà Âèâèàíè":

z =
√

1− x2 − y2

x2 + y2 ≤ x


