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1(d) x* = e*lo8¥; 4(b) Undersoger monotoni for funktionen
. . log x 1
limy o4 xlogx = lim, o4 lg = f:(0,0) - Rx — (;iax: fl(x) =
X

Ty 1 . x*1ax*llogx _ 1-alogx Dal

hmx_>0+ _% = hmx_>0+ —x=0= . 2 = T gatl ¢ a ogx.er
2 i | 0 strikt monotont voksende, er f’ strikt

lim, gy x* = e"Mrm0r TO8Y = 7 = 1. monotont aftagende. f’ antager veer-

dien O for alogx = 1, dvs. for x, =
3(@) Om f er differentiabel i x =

0 underseges ved en beregning
af differentialkvotienten: f'(0) =

ex. Dermed er f strikt monotont vok-
sende indtil x, og strikt monotont af-

1 tagende efter x,. f antager et glo-

lim,_g JM —  lim, .o % — balt maksimum f(x,) = Cy = X

lim,_.g % — Blim, ., —x—zl _ ixg. S}l)ecielt geelder: logx < - og

_ ex; —2x—3¢x2 Cx = 35 gér mod 0 ndr x +— oo, mens

limy—o E =0. Cy = eltx gar mod oo ndr x — 0.

1I'Hopital
2I'Hopital
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