
Řešeńı dvou př́ıklad̊u na derivace složené funkce

Př́ıklad 3.1 Za předpokladu g1, g2 ∈ C2(R) máme určit pro funkci

f(x, y) = ln(y) + g1(y sinx)− g2(x)

definičńı obor a
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a pro speciálńı volbu g1(t) = g2(t) = t2 také
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Df = {(x, y) ∈ R2, y > 0}. Vněǰśı funkce jsou funkcemi jedné proměnné,
snadno tedy můžeme poč́ıtat př́ımo1
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(x, y) = g′′1(y sinx) · y cosx · sinx + g′1(y sinx) · cosx,

nebo podrobněji/jinak zapsáno, označ́ıme-li a = y sinx (jedinou proměnnou funkce
g1), pak
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Konečně pro speciálńı volbu g1(t) = t2 máme g′1(t) = 2t a g′′1(t) = 2 a dosa-
zeńım do již spočteného obecného vztahu dostáváme
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(x, y) = 2 · y cosx · sinx + 2(y sinx) · cosx, a tedy
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1Všimněte si, že při poč́ıtáńı druhé derivace, derivujeme součin, kde nav́ıc jeden z činitel̊u
je funkćı složenou.



Př́ıklad 4.1 Za předpokladu F ∈ C2(R2) máme určit pro funkci g(t) = F (t3,
√
t)

definičńı obor a prvńı a druhou derivaci.
Označme prvńı proměnnou funkce F a a druhou b. Vzhledem k tomu, že F je

ze zadáńı definovaná pro všechny dvojice (a, b) stač́ı k určeńı definičńıho oboru
složené funkce g určit pr̊unik definičńıch obor̊u vnitřńıch funkćı, odkud dostáváne
Dg = [0,+∞).

Derivace spočteme pomoćı řet́ızkového pravidla
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