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L’insieme delle soluzioni è dunque simmetrico rispetto all’asse x, 
all’asse y , 
all’origine


Possiamo limitarci a considerare x , y > 0

UNICITA’ 
La funzione B ( y ) non è derivabile in y = 0 ; la funzione 1 / B ( y ) è integrabile in un intorno di 0. Esistono soluzioni che intersecano la soluzione costante.
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(Ricordiamo che stiamo studiando le soluzioni per y > 0).


Deve essere 
[image: image7.wmf]  

c

  

  

)

 

1

 

 

 x

(

 

log

2

>

+

, cioè 
[image: image8.wmf]1

 

-

 

e

  

  

x

c

2

>

.


Ricordando che stiamo cercando soluzioni per x > 0  , se c < 0, la disequazione è sempre verificata e dunque l’intervallo di soluzione è     ( 0 , +∞) ;  se c > 0 , deve essere x > 
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Osserviamo che nei punti in cui le soluzioni incontrano la soluzione costante ( y = 0 )  è y’ = 0 , cioè nei punti di incontro la tangente è orizzontale ; questo permette di prolungare l’intevallo delle soluzioni a tutto R , saldando in vari modi le soluzioni non costanti che intersecano quella costante.
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L’insieme delle soluzioni è dunque simmetrico rispetto all’asse x, 
all’asse y , 
all’origine .


Possiamo limitarci a considerare x , y > 0

UNICITA’ 
La funzione B ( y ) non è derivabile in y = 0 ; la funzione 1 / B ( y ) è integrabile in un intorno di 0. Esistono soluzioni che intersecano la soluzione costante.
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(Ricordiamo che stiamo studiando le soluzioni per y > 0).


Deve essere c - 
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Ricordando che stiamo cercando soluzioni per x > 0  , se c ≤ 0, la disequazione non  è mai verificata;  se c > 0 , deve essere 0 < x < 
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Osserviamo che nei punti in cui le soluzioni incontrano la soluzione costante ( y = 0 )  è y’ = 0 , cioè nei punti di incontro la tangente è orizzontale ; questo permette di prolungare l’intevallo delle soluzioni a tutto R , saldando le soluzioni non costanti con  quella costante.
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L’insieme delle soluzioni è dunque simmetrico rispetto all’asse x, all’asse y , 
all’origine


Possiamo limitarci a considerare x , y > 0

UNICITA’ 
La funzione B ( y ) non è derivabile in y = 0 ; la funzione 1 / B ( y ) è integrabile in un intorno di 0. Esistono soluzioni che intersecano la soluzione costante.
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(Ricordiamo che stiamo studiando le soluzioni per y > 0).


Deve essere 
[image: image26.wmf]  

c

  

  

)

 

4

 

 

 x

(

 

log

2

>

+

, cioè 
[image: image27.wmf]4

  

-

 

e

  

  

x

c

2

>

.


Ricordando che stiamo cercando soluzioni per x > 0  , se c < log4 , la disequazione è sempre verificata e dunque l’intervallo di soluzione è    ( 0 , +∞) ;  se c > log4 , deve essere x > 
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Osserviamo che nei punti in cui le soluzioni incontrano la soluzione costante ( y = 0 )  è y’ = 0 , cioè nei punti di incontro la tangente è orizzontale ; questo permette di prolungare l’intevallo delle soluzioni a tutto R , saldando in vari modi le soluzioni non costanti che intersecano quella costante.
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L’insieme delle soluzioni è dunque simmetrico rispetto all’asse x, 
all’asse y , 
all’origine .


Possiamo limitarci a considerare x , y > 0

UNICITA’ 
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(Ricordiamo che stiamo studiando le soluzioni per y > 0).


Deve essere c - 
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Ricordando che stiamo cercando soluzioni per x > 0  , se c ≤ log4 , la disequazione non  è mai verificata;  se c > log4 , deve essere 0 < x < 
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Osserviamo che nei punti in cui le soluzioni incontrano la soluzione costante ( y = 0 )  è y’ = 0 , cioè nei punti di incontro la tangente è orizzontale ; questo permette di prolungare l’intevallo delle soluzioni a tutto R , saldando le soluzioni non costanti con  quella costante.

3 a

Le soluzioni dell’equazione omogenea sono le funzioni della forma c1  cosx + c2 senx. Cerchiamo una soluzione particolare dell’equazione completa con il metodo di variazione delle costanti arbitrarie. Per la soluzione c1 ( x ) cosx + c2 ( x ) senx deve essere :
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La soluzione cercata è dunque :
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L’integrale generale del’equazione differenziale è dunque 

y ( x )  =  c1 cosx + c2 senx  +  
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Poiché 

y’ ( x ) = - c1 senx + c2 cosx  -  
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le condizioni iniziali diventano c1  = 0   ,  c2 – 1 = 0 , che forniscono la soluzione 

y ( x )  =  senx  +  
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Per studiare a priori il comportamento della soluzione nell’intorno di 0 , partiamo dall’equazione assegnata y” + y  =  sen2x.  Sappiamo già che y ( 0 ) = y’ ( 0 ) = 0 ; sostituendo x = 0,  si trova che è anche y” ( 0 ) = 0. 
Derivando membro a membro: y’’’ + y’ = 2 senx cosx , da cui y ‘’’ ( 0 ) = 0. 
Derivando ulteriormente : yiv + y” = 2 cos2x, da cui yiv ( 0 ) = 2. 
Dunque y ( x )  =  x4/12  + o ( x4 ) , da cui si ricava che 0 è un punto di minimo locale.
3 b
Le soluzioni dell’equazione omogenea sono le funzioni della forma c1  cosx + c2 senx. Cerchiamo una soluzione particolare dell’equazione completa con il metodo di variazione delle costanti arbitrarie. Per la soluzione c1 ( x ) cosx + c2 ( x ) senx deve essere :
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La soluzione cercata è dunque :
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L’integrale generale del’equazione differenziale è dunque 

y ( x )  =  c1 cosx + c2 senx  +  
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Poiché 

y’ ( x ) = - c1 senx + c2 cosx  -  
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le condizioni iniziali diventano c1  + 2/3  = 0   ,  c2 = 0 , che forniscono la soluzione 

y ( x )  =  ( cos2x – 2 cosx + 1 ) / 3  =  ( 1 – cosx )2/3 .

Per studiare a priori il comportamento della soluzione nell’introno di 0 , partiamo dall’equazione assegnata y” + y  =  tgx.  Sappiamo già che y ( 0 ) = y’ ( 0 ) = 0 ; sostituendo x = 0,  si trova che è anche y” ( 0 ) = 0. 
Derivando membro a membro: y’’’ + y’ = 1 + tg2x , da cui y ‘’’ ( 0 ) = 1. 
Dunque y ( x )  =  x3/6  + o ( x3 ) , da cui si ricava che 0 è un punto di flesso ascendente.

3 c
Le soluzioni dell’equazione omogenea sono le funzioni della forma c1  cosx + c2 senx. Cerchiamo una soluzione particolare dell’equazione completa con il metodo di variazione delle costanti arbitrarie. Per la soluzione c1 ( x ) cosx + c2 ( x ) senx deve essere :


[image: image59.wmf]cosx

x

sen

 

-

  

  

cosx

senx

-

senx

cosx

det 

cosx

tgx

senx

0

det 

  

 

)

 x 

(

 

'

c

2

1

=

÷

÷

ø

ö

ç

ç

è

æ

÷

÷

ø

ö

ç

ç

è

æ

=



[image: image60.wmf]senx

   

  

cosx

senx

-

senx

cosx

det 

tgx

senx

-

0

cosx

det 

  

 

)

 x 

(

 

'

c

2

=

÷

÷

ø

ö

ç

ç

è

æ

÷

÷

ø

ö

ç

ç

è

æ

=



[image: image61.wmf] 

dt  

  

1

 

-

 

t

t

 

  

 

 t

senx 

dx  

cosx  

  

1

 

-

x 

sen

x

sen

 

   

dx  

 

cosx

x

sen

 

 

-

2

2

2

2

2

=

=

=

=

ò

ò

ò


                        
[image: image62.wmf]c

 

 

senx

 

 

1

senx

 

-

 

1

 

log

 

2

1

 

senx 

  

  

c

 

 

 

1

 

t 

1

 

-

t 

 

 

log

 

2

1

 

  t 

dt  

  

)

 

1

 

 t 

(

 

2

1

  

-

 

)

 

1

 

-

 t 

(

 

2

1

 

 

1

 

 

 

 

+

+

+

=

+

+

+

=

÷

÷

ø

ö

ç

ç

è

æ

+

+

=

ò



[image: image63.wmf]c

 

cosx 

 

  

dx   

senx  

 

+

-

=

ò


La soluzione cercata è dunque :
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L’integrale generale del’equazione differenziale è dunque 

y ( x )  =  c1 cosx + c2 senx  +  
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Poiché 

y’ ( x ) = - c1 senx + c2 cosx  -  
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le condizioni iniziali diventano c1  = 0   ,  c2 – 1 = 0 , che forniscono la soluzione 

y ( x )  =  senx  +  
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Per studiare a priori il comportamento della soluzione nell’intorno di 0 , partiamo dall’equazione assegnata y” + y  =  sen2x.  Sappiamo già che y ( 0 ) = y’ ( 0 ) = 0 ; sostituendo x = 0,  si trova che è anche y” ( 0 ) = 0. 
Derivando membro a membro: y’’’ + y’ = 2 senx cosx , da cui y ‘’’ ( 0 ) = 0. 
Derivando ulteriormente : yiv + y” = 2 cos2x, da cui yiv ( 0 ) = 2. 
Dunque y ( x )  =  x4/12  + o ( x4 ) , da cui si ricava che 0 è un punto di minimo locale.
3 d
Le soluzioni dell’equazione omogenea sono le funzioni della forma c1  cosx + c2 senx. Cerchiamo una soluzione particolare dell’equazione completa con il metodo di variazione delle costanti arbitrarie. Per la soluzione c1 ( x ) cosx + c2 ( x ) senx deve essere :
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La soluzione cercata è dunque :
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L’integrale generale del’equazione differenziale è dunque 

y ( x )  =  c1 cosx + c2 senx  +  
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Poiché 

y’ ( x ) = - c1 senx + c2 cosx  -  
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le condizioni iniziali diventano c1  + 2/3  = 0   ,  c2 = 0 , che forniscono la soluzione 

y ( x )  =  ( cos2x – 2 cosx + 1 ) / 3  =  ( 1 – cosx )2/3 .

Per studiare a priori il comportamento della soluzione nell’introno di 0 , partiamo dall’equazione assegnata y” + y  =  tgx.  Sappiamo già che y ( 0 ) = y’ ( 0 ) = 0 ; sostituendo x = 0,  si trova che è anche y” ( 0 ) = 0. 
Derivando membro a membro: y’’’ + y’ = 1 + tg2x , da cui y ‘’’ ( 0 ) = 1. 
Dunque y ( x )  =  x3/6  + o ( x3 ) , da cui si ricava che 0 è un punto di flesso ascendente.
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La funzione f è monotòna e quindi iniettiva. Essendo f : [ 1 , +∞ )  → [ 0 , π/2 ) , per la funzione inversa è f-1 : [ 0 , π/2 )  → [ 0 , +∞). Per trovare l’espressione esplicita dell’inversa , occorre risolvere l’equazione arcsen 
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[ 1 , +∞ )  ) , si ha successivamente :
arcsen 
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 ; quest’ultima espressione fornisce la funzione inversa.
Dobbiamo vedere se esiste finito 
[image: image95.wmf]dx

  

)

 

x

1

 

-

x 

 

arcsen 

 

-

 

2

 / 

  

(

   

1

ò

+¥

p

.  A questo scopo valutiamo l’ordine di infinitesimo della funzione integranda per x → +∞.

Un modo di procedere può essere il seguente :
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 , che non è integrabile in nessun intorno di +∞.
Un diverso modo di procedere usa direttamente la definizione di ordine di infinitesimo. Cerchiamo α > 0 tale che risulti finito e diverso da 0 il limite:
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Usiamo il teorema dell’Hopital ( la derivata del numeratore l’abbiamo già calcolata ):
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Deve essere α + 1 = 3/2 , cioè α = ½.
_1747553288.unknown

_1748174912.unknown

_1748175290.unknown

_1748175421.unknown

_1748176036.unknown

_1748176396.unknown

_1748177027.unknown

_1748176050.unknown

_1748175697.unknown

_1748175345.unknown

_1748175112.unknown

_1748175163.unknown

_1748174920.unknown

_1748165861.unknown

_1748174816.unknown

_1748165350.unknown

_1748165609.unknown

_1747553310.unknown

_1747486621.unknown

_1747500976.unknown

_1747550874.unknown

_1747551304.unknown

_1747551601.unknown

_1747552020.unknown

_1747551714.unknown

_1747551444.unknown

_1747551291.unknown

_1747550810.unknown

_1747501035.unknown

_1747486759.unknown

_1747500734.unknown

_1747500767.unknown

_1747500859.unknown

_1747500941.unknown

_1747500835.unknown

_1747486794.unknown

_1747489647.unknown

_1747489718.unknown

_1747499735.unknown

_1747486830.unknown

_1747486775.unknown

_1747486736.unknown

_1747486748.unknown

_1747486654.unknown

_1747483204.unknown

_1747486566.unknown

_1747486592.unknown

_1747486609.unknown

_1747486578.unknown

_1747483334.unknown

_1747483353.unknown

_1747483232.unknown

_1747482538.unknown

_1747482622.unknown

_1747483202.unknown

_1747482714.unknown

_1747482561.unknown

_1747482148.unknown

_1747482525.unknown

_1747482159.unknown

_1747482162.unknown

_1747482158.unknown

_1747482145.unknown

_1747482146.unknown

_1747482144.unknown

