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1. f(x) = X6 log1(x?—3x+3)
f x%-2x+1 17. f(x) = —=% =
3x%2+x—-4
2 f(x) =2 =
1
x“+x+ 18 f( ) 1)2
x%—4
3. f(x) = x2-1 loga(—x%+x)
— 2
19. f(x) = =
-1
4 f(x) = %
_ |2x—1]
1+x 20. f(x) = log1(3x2—8x+7)
5f(x)=ev > 4
2
Nrmn 21. f(x) = =228
6. f(x) = 2ot f) =
212 log1(3—|5-3x])
X“—2x+ —_ 2
X _ Vx=4—2x+1
8. f(x) = 2x1 23. f(x) = oa. (22 13%)
0109 =55 24.£0) = =2
nvx—
10. f () = x2—3x—4 logix?

25 f(x) = —=
11 f(x) = 22X

logs(x—5) a2
3 2679 =22
241
12.1(x) = loge iz_‘} log|x—2|
27. f(x) = p
13. f(x) =

1- log X log1|3x_1+9|
28, f(x) = —2—
14. f(x) = 1_xe |2x2+5x+2]

_ x%+/2
15. f(x) = 3ﬁ 29. f(x) = log(1—|2+x|)

Nee _ In(j1-x|+1)
16. f(x) - :c+1 30. f(x) [2x2-3x|




10.

11.

Soluzioni

[ fx)>0=>x>6

D=R—-{1}; f(x) <0 =>x<6; A(0;—6), B(6;0)
fx) =0 = x=6

f(x)>0:>x<—gv x>1
D=R; f()<0=-<x<1 ;A(—%;O), B(1; 0), C(0; —4)

f(x)=0=>x=—§Vx=1 J

fx)>0=>x<-2Vv-1<x<1lvx>2
Pari; D=R—{+1}; f(x) <0 2> -2<x<-1v1i<x<2 ;A(=2;0) B(2;0); C(0;4)
f(x)=0 = x=42

f(x)>0=>VvxeD—-{1}
D =]-o;—1[ U [1; +oo[; f(x) < 0 = impossibile ;A(1;0)
fx)=0=>x=1

f(x) >0 > Vx# -1
D =] —00; —1] U ]0; +o[; f(x) < 0 = impossibile; Nessuna intersezione con gli assi
fx)=0 =2x=-1

[ oo_f(x)>0=>‘v’xeD _
_D =12; Fool; f(x) <0 = impossibile’

f(x)>0=—-/15 < x <15
D=ﬂ—%ﬂ—&fﬁkf@)<0:—4<x<—4ﬁ7vfﬁ<x<4;A@—EJ

’ In16
f(x) = 0= impossibile

f(x)>0>Vx€eD

_D =R-{1} fx) <0 = impossibile;

A(0; 1)

fx)>0=>3<x<8
D=[0;8]-{3}, fW) <0 =>0<x<3 ;0(0;0),A(8;0)
fx)=0=>x=0vx=38

fx)>0=>-1<x<0VvVx>4
D=R—-{-1;4}; f(x) <0 =2x< -1V O0<x<4; 0(0;0)
f(x)=0=>x=0

fx)>0=>5<x<6
D =]5;+o[—{6}; f(x) <0 =2x>6 ; Nessuna intersezione con gli assi
f(x) = 0= impossibile




12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

19.

20.

21.

22.

23

24

Pari; D =] — o0; —=2[U]2; +oo[

D =10 1]

; f(x)>05vxeD ; Nessuna intersezione con gli assi
" f(x) <0 = impossibile ’ g

fx)>0=0<x<2
D =]0; +oo[—{2}; f(x) <0 = x> 2; ; Nessuna intersezione con gli assi

f(x) =0 = impossibile

f(x) = 0 = impossibile

_D =R — {0}; Fx)<0>VxeD ; Nessuna intersezione con gli assi

[ fx)>0=>Vx€ED . ]

_D = R-{x1} f(x) <0 = impossibile’ A(0;1)
fx)>0>VvxeD—-{-1}

D =[-1;+4[; f(x) <0 = impossibile ; A(—1;0),B (O; é)

fx)=0=>x=-1

fx)>0=>1<x<2
D=R; f(x) <0 :>x<1Vx>2;A(1F0)'B(2?0)'C(0;loi43)
fG)=0=x=1vx=2

f(x)>0=>Vx€eD
D=R-{1}; f(x) <0 = impossibile; A(0;1)
f(x) =0 = impossibile

Sx)>05vxeD ; Nessuna intersezione con gli assi]
" f(x) <0 = impossibile ’ g

f(x) > 0 = impossibile 1
D =R; f(x)<0:VXED_{%};A(l;o),3<() 1 >|
f(x)=0:x=% J

fx)>0=>x<-3Vvx>4
D =] — o0; —2[U]4; +oo[; f(x) <0=> -3 <x< -2 ;A(-3;0)
f(x)=0=>x=-3

f)>0=2<x<1vi<x<? }
D=E€Lﬂ@<0ﬁ1<x<§ ;A(1;0);BC;0)|

f(x)=0:x=1Vx=§ J
.[D = ¢

f(x)>0=x>e?

. [D=10;e?[U]e?; +o; f(x) <020<x<2V2<x<e? A(2;0)

f(x) = 0 = impossibile
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D = ]1; +oo[

[ 28
> ] ihi lOgl_
D=R— {_2; 3 1}, f(x) = 0 = impossibile A<O; L 3)]

_D =] —3; -2[U] — 2; —1];

f(x) = 0 = impossibile

"f(x) <0=>VxED ; Nessuna intersezione con gli assi

f(x)>0=>§<x<2v;c>4

1 1
D =10; [Vl :3[UIBi+o0l f(x) <02 0<x <Zv2<x<3V3<x <4 A%D)

fxX)=0=>x=2vx=4

fx)>0=>x<1vx>3
D=R-{2}; f(x) <0= 1<x<2V2<x<3; A(1;0),B(3;0)
fx)=0=>x=1vx=3

2 fx)<0=>vxeD

f(x) = 0 = impossibile_

f(x)<0=>Vx€ED ; Nessuna intersezione con gli assi]

f(x)>0=>Vx¢0,x¢1,x¢§
D=R- {0;; ;' f(x) < 0 = impossibile ; Nessuna intersezione con gli assi

fX)=0=>x=1



