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1) Calcular
∫ ∫

S
~F ·~ndS, para ~F = (−y,x,2z),

donde S : x2 + y2 + z2 = 25 con vector N̂ exterior a S.

a) [10 ptos.] Directamente.
Solución:

• −→r (ϕ,α) = (5cosαsinϕ,5sinαsinϕ,5cosϕ) con 0≤ α≤ 2π 0≤ ϕ≤ π

• −→r ϕ = (5cosαcosϕ,5sinαcosϕ,−5sinϕ)

• −→r α = (−5sinαsinϕ,5cosαsinϕ,0)

• −→r ϕ×−→r α = (25sin2
ϕcosα,25sin2

ϕsinα,25sinϕcosϕ)∫∫
S

−→
F ·d−→S =

∫∫
S

−→
F · n̂dS =

∫∫
D

−→
F (−→r (ϕ,α)) · (−→r ϕ×−→r α)dA =

∫ 2π

0

∫
π

0
250sinϕcos2

ϕdϕdα =
1000π

3

b) [10 ptos.] Usando el teorma de la divergencia de Gauss.
Solución:∫∫
S

−→
F ·d−→S =

∫∫∫
E

div(
−→
F )dV =

∫ 2π

0

∫
π

0

∫ 5

0
2ρ

2 sinϕdρdϕdα =
1000π

3

2) Sea ~F = (P(y)z,2Q(y)z,R(x)+ y2) con P,Q,R funciones reales.:

a) [10 ptos.] Hallar P,Q,R de modo que ~F sea campo CONSERVATIVO.
Solución: ~F es conservativo si el rotor es 0.

rot(~F) =

∣∣∣∣∣∣∣
î ĵ k̂
∂

∂x
∂

∂y
∂

∂z
P(y)z 2Q(y)z R(x)+ y2

∣∣∣∣∣∣∣= 0. Por lo que se tiene las siguientes igualdades:

•
∂(R(x)+ y2)

∂y
=

∂(2Q(y)z)
∂z

⇒ 2y = 2Q(y)⇒ Q(y) = y

•
∂(R(x)+ y2)

∂x
=

∂(P(y))z
∂z

⇒ ∂R(x)
∂x

= P(y)

•
∂(2Q(y)z)

∂x
=

∂(P(y)z)
∂y

⇒ 0 =
∂P(y)z

∂y

Luego se tiene que P(y) = a =cte, R = ax+b con b = cte
Por lo tanto ~F = (az,2yz,ax+b+ y2)

b) [7 ptos.] Obtener la función potencial de ~F
Solución:
Se tiene que:

• ϕ =
∫

azdx = azx

• ϕ =
∫

2yzdy = y2z
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• ϕ =
∫
(ax+b+ y2)dz = axz+bz+ y2z

Por lo tanto la función ϕ es :
ϕ(x,y,z) = axz+ y2z+bz

c) [3 ptos.] Evaluar
∮

C
~F ·d~r , si C es la intersección de : z = 2− x2− y2 con z2 = x2 + y2

Solución:
Como la curva es cerrada entonces:

∮
C
~F ·d~r = 0

3) [20 ptos.] Usar el Teorema de Stokes para evaluar
∮

C
~F ·d~r

donde ~F = (2z,8x− 3,3x+ y) y C es el triángulo de vértices en los puntos (1,0,0), (0,1,0) y (0,0,2)
como se muestra en la figura

Solución:

rot(~F) =

∣∣∣∣∣∣∣
î ĵ k̂
∂

∂x
∂

∂y
∂

∂z
2z 8x−3 3x+ y

∣∣∣∣∣∣∣= (1,−1,8)

∫
C

−→
F ·d−→r =

∫∫
S

rot(
−→
F ) · n̂dS =

∫∫
D

(1,−1,8) (2,2,1)︸ ︷︷ ︸
saledel plano

dA =
∫ 1

0

∫ 1−y

0
8dxdy = 4
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