Parcialni derivace

Parcialni derivace se provadéji u funkci vice proménnych. Derivujeme podle jedné
proménné, ostatni proménné povaZujeme za konstanty.

Napf.: parcialni derivace funkce dvou proménnych
Funkci vice proménnych oznacime z.

z=3xy+2x+y’

a0z az
e + iy
= =Ry Eld 2y

3Ix*+3y°

\
>«:“‘-f




Uziti parcidlnich derivaci ve fyzice
Nejistota méfeni p¥i urcovani tuhosti pruziny

Kmita-li téleso o hmotnosti m na pruziné tuhosti K, mizeme dobu kmitu T vypo¢itat podle
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K je funkci m a T . Miizeme vypocitat parcialni derivace podlema T.

Pro tuhost pruziny pak plati K = -
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Tyto parcidlni derivace pak dosadime do vzorce pro vypocet nejistoty ux tuhosti pruZiny.
U, a urjsou nejistoty méfeni hmotnosti t€lesa a doby kmitu.
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Nejistota méieni pFi uréovani tihového zrychleni
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Pro dobu kmitu T matematického kyvadla délky 1 plati T =2xn \/ i , kde g je tihové zrychleni.
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Pro tihové zrychleni g pak plati g = Zf fl

g je funkci 1 a T. Obdobné jako v predchozim pfiklad€ vypocitdme parcidlni derivace a
vypocteme nejistotu u, tthového zrychleni.



Nejistota méFeni p¥i uréovani dynamické viskozity glycerolu

Dynamickou viskozitu n kapaliny (glycerolu) uréime tak, e kouli o polomérur a hustoté p
nechame padat v kapaling o hustoté px . Urime rychlost pohybu koule. Pak plati:

n= —35(0 - Px) r*, kde g je tihové zrychleni
v

Dynamicka viskozita n je funkci r a v. Miizeme vypogitat parcialni derivace podlerav.
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Do vzorce pro vypodet nejistoty dynamické viskozity dosadime tyto parcialni derivace a
nejistoty poloméru u, a rychlosti u, a provedeme vypodet.
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3 Derivace zakladnich funkci

Funkee j: y = f(x)
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Vzorce pro denvaci

Podminky platnosti vzorce
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