
FORMELSAMLING FOR MAT1080

Derivasjonsregler

Spesielle: (xn)′ = nxn−1

(ex)′ = ex

(ln |x|)′ = 1
x

(sinx)′ = cosx, (cosx)′ = − sinx, (tanx)′ = 1
cos2 x

= 1 + tan2 x
Generelle: (f(x) + g(x))′ = f ′(x) + g′(x)

(f(x)g(x))′ = f ′(x)g(x) + f(x)g′(x)(
f(x)
g(x)

)′
= f ′(x)g(x)−f(x)g′(x)

g(x)2

(f(g(x)))′ = f ′(g(x))g′(x)

Identiteter

Eksponential: axay = ax+y ax

ay = ax−y a−x = 1
ax (ax)y = axy

Logaritmer: ln(xy) = lnx+ ln y ln(xy ) = lnx− ln y

ln 1
x = − lnx ln(xa) = a lnx

Trigonometriske: sin2 x+ cos2 x = 1
sin(x+ y) = sinx cos y + cosx sin y
cos(x+ y) = cosx cos y − sinx sin y
sin 2x = 2 sinx cosx
cos 2x = cos2 x− sin2 x = 2 cos2 x− 1 = 1− 2 sin2 x

Eksakte verdier:

v 0 π/6 π/4 π/3 π/2

sin v 0 1/2
√
2/2

√
3/2 1

cos v 1
√
3/2

√
2/2 1/2 0

tan v 0
√
3/3 1

√
3 −

Integrasjonsregler

Spesielle:
∫
xn dx = 1

n+1x
n+1 + C når n 6= −1,

∫
1
x dx = ln |x|+ C∫

ex dx = ex + C∫
sinx dx = − cosx+ C∫
cosx dx = sinx+ C

Generelle:
∫
f(x) + g(x) dx =

∫
f(x) dx+

∫
g(x) dx∫

uv′ dx = uv −
∫
u′v dx∫

f ′(g(x))g′(x) dx = f(g(x)) + C
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Funksjoner av flere variable

Kjerneregel: For h(t) = f(x(t)),
∂h

∂t
(t) =

∂f

∂x1
(x(t)) x′1(t) + . . .+

∂f

∂xn
(x(t)) x′n(t)

Annenderiverttest: Anta at (a, b) er et stajonært punkt og laA = ∂2f
∂x2 (a, b),

B = ∂2f
∂x∂y (a, b), C = ∂2f

∂y2
(a, b), D =

∣∣∣∣ A B
B C

∣∣∣∣ = AC −B2. Da gjelder

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

Numeriske formler

Newtons metode: xn+1 = xn − f(xn)
f ′(xn)

Trapesmetoden:
∫ b
a f(x) dx = ∆x

2 (f(a) + 2f(x1) + 2f(x2) + · · ·+ 2f(xn−1) + f(b))

Minste kvadraters metode: a =
n
∑n

i=1 xiyi−
∑n

i=1 xi
∑n

i=1 yi

n
∑n

i=1 x
2
i−(

∑n
i=1 xi)

2 og b =
∑n

i=1 yi−a
∑n

i=1 xi

n

Annengradslikning

abc-formel: ax2 + bx+ c = 0, med a 6= 0 har løsninger x = −b±
√
b2−4ac
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Determinanter og matriser

Determinanter:
∣∣∣∣ a b
c d

∣∣∣∣ = ad− bc∣∣∣∣∣∣
a11 a12 a13

a21 a22 a23

a31 a32 a33

∣∣∣∣∣∣ = a11

∣∣∣∣ a22 a23

a32 a33

∣∣∣∣− a12

∣∣∣∣ a21 a23

a31 a33

∣∣∣∣+ a13

∣∣∣∣ a21 a22

a31 a32

∣∣∣∣
Regneregler for determinanter: det(In) = 1, det(AB) = det(A) det(B),
det(A−1) = 1

det(A) , det(A
T ) = det(A).

Invers 2× 2-matrise: Hvis A =

[
a b
c d

]
, så er A−1 = 1

det(A)

[
d −b
−c a

]
Egenvektor v og egenverdi λ: Av = λv

Betingelse for egenverdi: det(A− λIn) = 0

Definisjon av lineæravbildning: T(ax+ by) = aT(x) + bT(y)

Matrisen til en lineæravbildning T : Rn → Rm:A = [T(e1),T(e2) . . . ,T(en)]

Konveksitet

Jensens ulikhet: f(λ1x1 + · · ·+ λnxn) ≤ λ1f(x1) + · · ·+ λnf(xn)
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