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Ejercicio 1

(a) Ver teórico.

(b) Para el primer campo ~X1 calculamos su rotor:

Rot( ~X1) = (0, cos(z), 0)

Y por lo tanto aplicando Stokes se obtiene que:∫
C
~X1dl =

∫∫
Ω

(0, cos(z), 0) · (1, 0, 0)dS = 0

Para ~X2 (obsérvese que no podemos aplicar el teorema de Stokes) parametrizamos la curva

C como:

α : [0, 2π]→ R3, α(t) = (1, 2cos(t), 2sen(t))

Luego:∫
C
~X2dl =

∫ 2π

0

(
1

4
,
−2sen(t)

4
,
2cos(t)

4

)
· (0,−2sen(t), 2cos(t)) dt = 2π

Ejercicio 2

(a) Ver teórico

(b) Sean

S =
{

(x, y, z) ∈ R3 : z = −(x2 + y2) + 1, z ∈ [0, 1]
}

T =
{

(x, y, z) ∈ R3 : x2 + y2 ≤ 1, z = 0
}

Consideramos V la región acotada del espacio tal que ∂V = S ∪ T . Observar que la

orientación en S es compatible con orientar la superficie cerrada S∪T con normal saliente,

luego aplicando el teorema de Gauss:∫∫
S

~Xn̂dS +

∫∫
T

~Xn̂dS =

∫∫∫
V
div( ~X)dxdydz

entonces: ∫∫
S

~Xn̂dS =

∫∫∫
V
div( ~X)dxdydz −

∫∫
T

~Xn̂dS

donde T está orientado con normal cuya tercer componente es negativa. Consideremos una

parametrización de T :

φ(ρ, θ) = (ρ cos(θ), ρ sin(θ), 0), ρ ∈ (0, 1), θ ∈ (0, 2π)
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Aqúı φρ ∧ φθ = (0, 0, ρ) por lo tanto esta parametrización induce una orientación opuesta

a la original, luego:∫∫
T

~Xn̂dS = −
∫ 2π

0
dθ

∫ 1

0
ρeρ

2
dρ = −π(e− 1)

por otro lado:∫∫∫
V
div( ~X)dxdydz =

∫∫∫
V
x2 + y2dxdydz =

π

6

luego: ∫∫
S

~Xn̂dS = π(e− 1) +
π

6

Ejercicio 3

(a) Ver teórico

(b) Consideremos C la curva parametrizada:

α : [0, 2π]→ R3, α(t) = (0, cos(t), sen(t))

Luego:∫
C
~Fdl =

∫ 2π

0
−sin(t)cos2(t)− sin2(t) + sin2(t)cos(t)− cos2(t)dt = −2π

Por lo tanto ~F no es de gradientes en Ω

Ejercicio 4 Sea la forma ω = −ydx+ xdy. Entonces:

(a) dω = 2dxdy

(b) Primero observar que: ∫∫
S

~Xn̂dS =
1

2

∫∫
S
dw

Luego aplicando el Teorema de Stokes se obtiene:∫∫
S

~Xn̂dS =
1

2

∫
∂S
w =

1

2

∫ 2π

0
sen2(t) + cos2(t)dt = π

Ejercicio 5 ∫
C
~F =

∫ b

a
F (α(t)) · α′(t)dt =

∫ b

a
mα′′(t) · α′(t)dt

=

∫ b

a
m

(
‖α′(t)‖2

2

)′
dt =

m

2

∫ ‖α′(b)‖2

‖α′(a)‖2
du =

m

2

(
‖α′(b)‖2 − ‖α′(a)‖2

)


