
Seçtia matematic¼a

Algebr¼a

1 S¼a se de�neasc¼a noţiunile de transformare liniar¼a, nucleu şi imagine ale
unei transform¼ari liniare. S¼a se arate c¼a dac¼a f : V ! V 0 este o transformare
liniar¼a între dou¼a spaţii vectoriale V şi V 0 peste un corp K, atunci nucleul s¼au
Ker(f) este un subspaţiu al lui V , imaginea sa Im(f) este un subspaţiu al lui
V 0, iar f este injectiv¼a dac¼a şi numai dac¼a Ker(f) = f0g.
2 Pentru orice n 2 N, not¼am nZ = fn � a j a 2 Zg. Fie m;n 2 N. S¼a se

arate c¼a nZ este un subgrup al grupului (Z;+), nZ � mZ dac¼a şi numai dac¼a m
divide pe n, şi pentru orice subgrup H al lui (Z;+) exist¼a un unic k 2 N astfel
ca H = kZ.

Analiz¼a matematic¼a

1. Teorema lui Leibniz-Newton relativ¼a la calculul integralei Riemann (enunţ
şi demonstraţie)
2. Se d¼a funçtia f :]� 1;+1[! R de�nit¼a prin

f (x) = x ln (x+ 1) ; oricare ar � x > �1:

a) Determinaţi intervalele de monotonie ale funçtiei f şi punctele ei de
optim (dac¼a exist¼a).

b) Determinaţi intervalele de convexitate ale funçtiei f şi punctele ei de
in�exiune (dac¼a exist¼a).

c) Calculaţi (dac¼a exist¼a)

lim
x!0

f (x)

1� cosx:

d) Calculaţi
R 1
0
f (x) dx:

Geometrie

1. Distanţa de la un punct la un plan, distanţa dintre dou¼a drepte necoplanare.
2. Fie cubul [ABCDA0B0C 0D0] de muchie �a�raportat la reperul ortonor-

mat avand ca axe Ox, Oy, Oz, dreptele AB, AD, AA0. Se consider¼a punctele
M , N si P , apaŗtinând
segmentelor (AB), (BC) si (CC0) astfel încât (MA) = (MB), NB=NC =

1=2, PC=PC0 = 1=3.
a) S¼a se determine distanţa de la punctul C 0 la planul (MNP ).
b) Dreaptele DD0 si AA0 intersecteaza planul (MNP ) în punctele Q şi

R. S¼a se determine unghiul dintre dreptele QR şi B0C 0.
c) S¼a se determine distanţa dintre dreptele AC 0 si BB0.
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