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6) Si considerino le funzioni:

flay) =2 +9*) — (@ + "), 9(z,y) =y + 2%y —y

Si determini il gradiente di f e di g.
Si determini la matrice hessiana di f e di g.

Si determinino gli eventuali punti stazionari di f e g e se ne discuta la
natura.

Si calcoli li polinomio di Taylor di ordine 2 delle funzioni f e g nei punti

1

——) , (1,2) rispettivamente.

2

e Si determinino inf{f}, sup{f}, inf{g}, sup{g}.

Soluzione:
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= (z-2").4(y—v"))
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Votan) = (52 50)
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o2 2y 2
Hg (z,y) = 0x?  Oxz0y :(?J 55)

Punti stazionari di f:

{x—x3 =0 {x =0,+£1 (
3 - - (

y—y> =0 y =0,+1

— Gli autovalori sono tutti positivi = la matrice ¢ definita positiva. = (0, 0)
é punto di minimo.

Hf(0,1)=Hf(0,~1) = (81 _08)

— Un autovalore positivo e uno negativo = (0,1), (0, —1) sono punti di sella.
Hf(L0)=Hf(-1,0)= (7 |
0 4

— Un autovalore positivo e uno negativo = (1,0), (—1,0) sono punti di sella.

0 -8

— Tutti gli autovalori sono negativi = la matrice ¢ definita negativa =
(1,1),(1,-1),(—-1,1),(—1,—1) sono punti di massimo.

Hf(1,1)=Hf(1,-1) = Hf (-1,1) = Hf (-1, —1) = (—8 0 )

Punti stazionari di ¢:

Vg (z,y) =(0,0) <
2x =0 1
{ny—mﬂ—l 4 —><o,§),(1,0),(—1,0)

ms(03) = 0 3)

— Gli autovalori sono tutti positivi = la matrice ¢ definita positiva. =

1
<O, 5) ¢ punto di minimo.



Hg(1,0) = (g 3)

— Det (Hg(1,0)) = —4 = un autovalore positivo e uno negativo. = (1,0)

é punto di sella.
0 -2
Hg (_170) = (_2 9 )

— Det (Hg(—1,0)) = —4 = un autovalore positivo e uno negativo. =
(—1,0) & punto di sella.
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Sviluppo di Taylor per f in (5, —§>:

11 1\? s ?
ozl \\" 7 2 Y3
Sviluppo di Taylor per g in (1, 2):

g(1,2)=14
Vg (1,2) = (4,4)

Hg(1,2)=<§ ;)
42

g(z.y) :4+4($—1)—|—4(y—2)+% [((2 2) (x—l,y—Q)) (z—l,y—?)}%—

T'g

lim ( 5 i 2> =0
(@y)=12) \ (z —1)" 4+ (y — 2)
f ¢ un polinomio in z e y di grado pari e i coefficienti di y* e 2* sono
negativi = i punti di massimo (1,1),(1,—1),(—1,1), (-1, —1) sono assoluti



= sup{f} = 2 e prendendo una restrizione della curva a una qualsiasi retta
y = mx + ¢ si ha che lim,_,, f () = —o0 = inf{f} = —oc.

Viceversa se si prende una restrizione di g ad una retta y = k:
e per k > 0 si avra che lim,_,o.g (z) = 400 quindi sup{g} = +o0;

e per k < 0 si avra che lim, g () = —oo quindi inf{g} = —oc.



