
1. Je dána funkce g(y) =
z2

y
sin(xy), kde x, z jsou konstanty, D(g) = R \ {0}. Určete

g′(y).

Derivace funkćı v́ıce proměnných

Připomeň pojem parciálńı derivace funkce v́ıce proměnných.

2. Pro danou funkci určete př́ıslušné parciálńı derivace

(a) f(x, y) =
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y
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∂y
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(b) f(x, y) = xy,
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(c) f(x, y, z) =
arctg(xy)z
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√
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(e) f(x, y) = ye2x−y,
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Připomeň gradient, derivaci ve směru a rovnici tečné roviny.

3. Pro danou funkci určete a načrtněte gradient v bodě A

(a) f(x, y) =
√
xy2 − lnx, A = (1, 1)

(b) f(x, y) = y2 − 2x2, A = (1,−2), + vrstevnice

4. Určete tečnou rovinu ke grafu funkce f(x, y) = x2 + 3xy − y2 + x2y2, v bodě A =
(1,−1, zA).

5. Určete derivaci funkce f(x, y) = x + y2 v bodě A = (2, 1) ve směru jednotkového
vektoru př́ıslušného vektoru (1, 2),

6. Spočtěte z definice derivaci funkce f(x, y) =
√
xy v bodě A = (0, 0) ve směru jednot-

kového vektoru př́ıslušného vektoru (1, 1). Jaký je gradient funkce f v bodě A a proč
nelze použ́ıt jinak výhodný vzorec pro výpočet derivace ve směru?
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Derivace složených zobrazeńı, složených funkćı, řet́ızkové pravidlo

1. Vyjádřete funkčńı hodnotu funkce g = f ◦ F v obecném bodě, je-li

f(u, v) = u+ v · e−u − v, F (z) = [z2,
√
z].

Určete g′(z) – dva zp̊usoby.

2. Je dána funkce f(x, y) = F
(
xy, sinx, g(x, y)

)
, kde F = F (a, b, c) ∈ C1(R3) a g =

g(x, y) ∈ C1(R2) jsou nějaké funkce. Určete ∂f
∂x

(π, 1).

3. Určete prvńı parciálńı derivace funkce f(x, y) = g(ey log x) − x2y pro x > 0, kde

g ∈ C1(R) je nějaká funkce. Dále pro speciálńı volbu g(t) = t2 − t určete ∂2f
∂x∂y

(10, 0).

4. Určete Jakobiho matici zobrazeńı F (x, y) =
[
y cos(x2),

y

x2 + 1

]
v bodě (0, 0).

5. Je dána funkce F (x, y, z) = g
(x− y

z
, z2x

)
, kde g = g(u, v) ∈ C2(R2) je nějaká funkce.

Určete ∂2F
∂x∂z

a ∂2F
∂y2

.

6. Je dána funkce f(t) = F (1− t2, arccotg t), kde F = F (a, b) ∈ C2(R2) je nějaká funkce.
Určete prvńı a druhou derivaci f nejprve obecně a pak pro spec. volbu F (a, b) = ab2

určete f ′′(0).

Tečná rovina, totálńı diferenciál, Taylor̊uv polynom

1. Určete tečnou rovinu ke grafu funkce f(x, y) = x2+3xy−y2+x2y2 v boděA = (1,−1, ?).

τ : x+3y−z=0

2. Spočtěte totálńı diferenciál funkce f(x, y) = cos( y
x
)x3

(a) v obecném bodě,

(b) v bodě (2, π).

3. Napǐste totálńı diferenciál funkce f(x, y) = g(lnx, x3y) v bodě (1, 2), kde g = g(a, b) ∈
C1(R2) je nějaká funkce.

4. Pomoćı totálńıho diferenciálu odhadněte objem válce s poloměrem r = 10 ± 0, 1cm a
výškou v = 10± 0, 1cm. (V = πr2v)

5. Sestavte Taylor̊uv polynom 2. stupně funkce f(x, y) = e2x ln y + 1 v bodě (0,1).

6. Pomoćı Taylorova polynomu 2. stupně vhodné funkce ve vhodném bodě aproximujte
č́ıslo c = (1, 01)3,02.
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7. Pomoćı Taylorova polynomu 2. stupně vhodné funkce ve vhodném bodě aproximujte

č́ıslo c =
cos(0, 1)√

3, 8
. Srovnej s aproximaćı pomoćı totálńıho diferenciálu.

Newtonova metoda pro soustavy nelineárńıch rovnic

JF (X0) ~∆X = −F (X0)

1. Určete počet pr̊useč́ık̊u kružnice se středem v počátku a poloměrem 2 a grafu funkce
y = e−x. Pomoćı Newtonovy metody aproximujte souřadnice pr̊useč́ıku v I. kvadrantu.

2. Graficky určete počet řešeńı soustavy

x2 + y2 = 16

xy − 1 = 0.

Aplikujte na soustavu Newtonovu metodu s počátečńı aproximaćı (4, 1).

x1 = 61/15, y1 = 7/30

3. Graficky určete počet řešeńı soustavy

x2 + 2y2 = 1

x− arctg y = 0.

Aplikujte na soustavu Newtonovu metodu s počátečńı aproximaćı (1, 1).
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