
Åñãáóßá 5�ÁÑÁ�Ù�ÏÓ ÓÕÍÁÑÔÇÓÇÓ
5.1 ÓõíÜñ�çóç ìéáò ìå�áâëç�Þò1. ¸ó�ù ç óõíÜñ�çóç f(x) = 2x− ln(x+ 2):i) Íá ìåëå�çèåß ùò ðñïò �ç ìïíï�ïíßá êáé �á áêñü�á�á óå üëï �ï ðåäßïïñéóìïý �çò. Ó�ç óõíÝ÷åéá íá ãßíåé ç ãñáöéêÞ �çò ðáñÜó�áóç ìå �ïMATLAB.ii) Ìå �ïí �ýðï �ïõ Malaurin, íá õðïëïãéó�åß �ï ðïëõþíõìï �ïõ 3ïõâáèìïý, ðïõ �çí ðñïóåããßæåé.2. (ðñïáéñå�éêÞ) Åöáñìüæïí�áò �ïí �ýðï �ïõ Leibniz íá õðïëïãéó�åß ç 4çò�Üîçò ðáñÜãùãïò �çò óõíÜñ�çóçòg(x) = x2e−4x:3. Íá õðïëïãéó�åß ç ðáñÜãùãïò dy(x)=dx �çò óõíÜñ�çóçò ìå ðáñáìå�ñéêÞ�çò ìïñöÞ: x(t) = e−t sin 2t; y(t) = e−t cos 2t:Ó�ç óõíÝ÷åéá íá ãßíåé ç ãñáöéêÞ �çò ðáñÜó�áóç ìå �ï MATLAB, ü�áí t ∈
[0; �]. 1



2 �áñÜãùãïò ÓõíÜñ�çóçò Êáè. Á. ÌðñÜ�óïò5.2 Äéáíõóìá�éêÞ ÓõíÜñ�çóç¢óêçóçÁí F(t) = t2 i− cos 2t j+ sin 2tk êáé G(t) = t i+ sin 2t j− cos 2tk;íá õðïëïãéó�ïýí ïé ðáñÜãùãïé
(F ·G)′ êáé (F×G)′ :


