FORMELSAMLING FOR MAT1080

Derivasjonsregler

Spesielle: (z") = nz" !

(eac)/ — T

(In|z])" = 3

(sinz) = cosw, (cosz) = —sinz, (tanz) = - =1+ tan’x
Generelle: (f(z) + g(x)) = f'(z) + ¢'(2)

(f(2)g(x)) = f'(x)g(z) + f(x)d (x)

(m)’ _ F@@) @) @)

9(z) 9(z)
(f(9())) = f'(9(2))g'(x)
Identiteter
Eksponential: a®a¥ =a®tV L =a"Y o =L (a®)¥=a"
Logaritmer: In(zy) =lnz+Iny In(])=Inz—Iny
Inl=—-lnz In(z*)=ahz

Trigonometriske: sin?x 4 cos?z =1

sin(z + y) = sinz cosy + cos xsiny
cos(z +y) = cosz cosy — sinzsiny

sin 2x = 2sinx cos x

2 2

cos2x = cos?x —sin?z =2cos?x —1=1-—2sinz

Eksakte verdier:
| v o[ n/6 | n/4 | x/3 [7/2]

sinv | 0| 1/2 | v2/2|V3/2] 1

cosv | 1[+3/2|+v2/2| 1/2 | 0
0+v3/3] 1 V3 | —

tanv

Integrasjonsregler

Spesielle:  [2"dr = 2™ + Cnarn# —1, [2de=Iz|+C
Jetdr=e"+C
[sinzdr = —cosz+ C
Jcoszdr =sinz +C
Generelle: [ f(z)+ g(z)dz = [ f(z)dz+ [ g(z)dx
Juw' dx =uv — [v'vdz

[ 1(g(2)g () dz = f(g(x)) + C



Funksjoner av flere variable
Kjerneregel:  For h(t) = f(x(t)),
oh, . Of , of ,
51 (0 = - (e(0) 24 (6) + ..+ 52 (x(0) (1)
Annenderiverttest: Anta at (a, b) er et stajonaert punkt ogla A = %(a, b),

B = ;fgy(a?b)a C= 82f(a’b)7 D= ‘ 2 o

592 B C|= AC — B?. Da gjelder

) Hvis D < 0, er (a,b) et sadelpunkt.
) Hvis D > 0 og A > 0, er (a,b) et lokalt minimum.
i) Hvis D > 0 og A <0, er (a,b) et lokalt maksimum.
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Numeriske formler

Newtons metode: z,11 =z, — ff/((lx‘:))

Trapesmetoden: f; f(z)de = % (fla)+2f(z1) +2f(z2) + -+ 2f(xpn—1) + f(D))

NI iy TiYi— D iy Ti gy Yi
2

Minste kvadraters metode: a = e -
ny i, T *(Zz:l xl)

ogh=

ZIL:1 Yi—a Z:L:1 T4
n

Annengradslikning
. _ /b2 —
abc-formel: az? + bxr 4 ¢ = 0, med a # 0 har lgsninger = = W
Determinanter og matriser
. a b
Determinanter: d1= ad — be
air a2 a3
_ a2 023 a1 a3 a1 a2
a1 a2 G23 | = a1l — 12 + a3
azz ass azr ass asy as2

azr as2 as3
Regneregler for determinanter: det(/,) = 1, det(AB) = det(A) det(B),
det(A71) = #(A), det(AT) = det(A).
1 2 2 trise: Hvi A o a b o A_1 _ 1 d —-b
nvers 2 x 2-matrise: Hvis A= | = |, sd er =A@ | e g

Egenvektor v og egenverdi \: Av = \v
Betingelse for egenverdi: det(A — AI,,) =0
Definisjon av lineseravbildning: T(ax + by) = aT(x) + bT(y)

Matrisen til en linezeravbildning T: R"” — R™: A = [T(e1), T(e2) ..., T(ey)]
Konveksitet

Jensens ulikhet: f(Aix1 + -+ A\pxp) < A f(x) + -+ A f(xn)



