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Monotonie und Kriimmung Alle (—=1)*Hj, > 0 = x ist lok. Max.

£ monoton steigend < f/(z) > 0 Andernfalls, |H ¢(x)| # 0 = @ ist Sattelpunkt.

f monoton falled & f/(z) <0 Lagrange-Funktion:
f konvex & f"(z) > 0, f konkav < f”(z) <0 L(x,y;A) = f(2,y) + Ac—g(z,y))
. . . 0 gs Gy
Multivariate Analysis H@) =g Lo Lo
Gradient: Vf(x) = (fo, (), ..., fo,(x)) - 9y Lye Ly
Richtungsableitung: 3L = Vf(z)-h , |h||=1 |H(z)| > 0= ist lok. Max.
Jacobische Maatrixz , |H (x)| < 0= « ist lok. Min.
aﬁ () ... ag; () Kuhn-Tucker Bedingung:
Df(:l?): E%SO, .Z‘]ZO, a:j/:xj:()
%f’"(w) gf’"(w) Ly, 20, X=>20, ALy =0
Ty T
Kettenregel: D(go f)(x) = Dg(f(x)) - Df(x) Taylorreihen
Ableitung der inversen Transformation: flz) ~ f(0) + f'0) z+ £"(0) 2244 A0 "
D(f~Y)(y) = (Df(=)"", y=[f(z) o 1t 2! n!
A]o@alzlﬁung 6}171161‘ impliziten Funktion F(x) = 0: fla) = Z . 0 (z — 20)* + R (2)
i Ty =0 :
8xk le

Wichtige Taylorreihen:

Abl. einer impliziten Transformation F(x,y) = 0: 22 23 2t
LA el 2= D) 3 4
oz oy oz 1n(x+1)=x—%+x——%+~-~
Hesse-Matrix: . . 3 27
fmlml(w) e fwlwn(:n) Sin(x):,fv—?—ky—?—k"'
Hy(x) = : : ()_1_xj+mj_xj+
Fonos(@) oo fone, (@) T
— =l+z+a®+23+at+
Optima 1
~ t 1+
Foron(@) oo form () f(x) =~ f(0) + Vf(0)'z + 5% H;(0)x
Hy, = : - : f(x) = fx0) + V(o) (@ — x0)
Joer(®) o fape (@) +3(@ — 20) H(0)(z — 20)
Alle H, > 0 = «x ist lok. Min.
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