Vlastnost1 vektorovych funkcii



Limita vektorovej funkcie

Nech r =(f;, f,, ..., 1)) je vektorova funkcia premenne;j (skalaru) t
s definiénym oborom M — R anech ty, € M je taky bod (Cislo),
Ze 1ste€ jeho okolie s moznou vynimkou bodu t, patri do M,
teda v bode t; funkcia nemusi byt definovana.
Hovorime, Ze vektorova funkcia r(t) ma v bode t; limitu a a piSeme
tlirp r(t)=a
ak pre kazdu postupnost’ realnych Cisel Y takq, ze
limt, =t,,t, #t,,t, e M

0°™n 0°™n
n— oo

prislusna postupnost’ funkénych hodnot konverguje k vektoru a

limr(t)=a <:{ limt, =t,,t, #t{,,t. eM = limr(t,)) = a}

t—1, N—>00 n—o0



Jednostranné limity vektorovej funkcie r(t) definujeme obdobne,
pricom podmienku t, # ty nahradime podmienkou:
t, <ty pre limitu vektorovej funkcie r(t) v bode t; zl'ava

limr(t) = a

t—t,
t, >ty pre limitu vektorovej funkcie r(t) v bode t, sprava

limr(t)=Db

t—>tg

Vektorova funkcia r(t) ma v bode t, limitu prave vtedy, ak ma v tomto
bode limitu zl'ava aj limitu sprava a tieto sa rovnaju

limr(t)=limr(t)=a=limr(t)=b

- to tot 0 t—)to



Vektorova funkcia r(t) = (f;(t), f(t), ..., f,(t)) ma v bode t, limitu a
prave vtedy, ak v tomto bode maji limitu vSetky skalarne suradnicove

funkcie f;(1), f(1), ..., fo() a plati

lim f,(t)=a,, lim f,(t)=a,,... liIP f(t)=a,

tt, tot,

imr(t) =Hm[(f, ), f,(0),..., f.(1)]=

t—t, t—t,

= (lim f (1), hm f,(0),... lirp f (t)=(a,a,,.,a,)=a

t—t,

Limita vektorovej funkcie r(t) v bode t, je vektor a, ktorcho zlozky sa
rovnaju limitdm skalarnych suradnicovych funkcii fi(t) v bode t,.



Vektorova funkcia r(t) je spojita v bode t, ak plati
limr(t) =r(t,)

t—>t,

teda limita funkcie sa rovna hodnote funkcie v tomto bode, teda
funkcia je v danom bode definovana.

Analogicky ako jednostrann¢ limity moéZeme definovat spojitost
vektorovej funkcie v bode t; zl'ava

Hmr(t)=r(,)

t—t,
a spojitost’ vektorovej funkcie v bode t, sprava

lim (1) =1 (t)

— 1

Vektorova funkcia r(t) je spojita v bode t, prave vtedy, ked’ je v tomto
bode spojita zl'ava aj sprava.



Derivacia vektorovej funkcie

Nech r(t) = (fi(1), fx(1), ..., fa(t)) je vektorova funkcia premenne;j
(skalaru) t s defininym oborom M < R anech t, € M je taky bod
(¢islo) z M, ze isté jeho okolie patri do M, teda funkcia je definovana

v bode t,.
Ak existuje limita

r(t)—r,)
t—t, { _tO

nazyvame ju derivacia vektorovej funkcie v bode ty a oznacujeme

)= 5| —tim =T
t=t 0 Y




Vektorova funkcia r(t) = (f;(t), fx(t), ..., f,(t)) ma v bode t, derivaciu
I (ty) prave vtedy, ak maju vSetky skalarne suradnicové funkcie

fi(t), fy(t), ..., fu(t) v tomto bode derivacie ;" (ty), f,'(ty), ..., i, (ty)
a plati

ety =tim O 7))

t—>t, {— tO
_ [hm fl(t) o fl (to) ,hm f2 (t) o fz(to) ,...,lim 1:n (t) o 1:n (tO)j _
t—t, [ — to t—t, [ — to t—t, [ — to
=(f/t), f,t,),..., T (t,))
Derivacia ' (ty) vektorovej funkcie r(t) v bode t; je vektor, ktorého

zlozky sa rovnaju derivaciam fi’(ty) prisluSnych skalarnych
suradnicovych funkecii fi(t) v bode t,.




Ak ma vektorova funkcia r(t) = (f;(t), fo(t), ..., fo(t)) derivaciu

v kazdom bode svojho oboru definicie M, potom ma na M derivaciu,

ktora je vektorovu funkciou definovanou na M a plati

rit)==F (), L@, ..., M,te M

Grafom derivacie r’ () vektorovej funkcie r(t) je krivka k’, nazyvana aj
derivacia krivky K, ktora je grafom vektorovej funkcie r(t).




Derivacie vysSich radov sa definuju analogicky, teda

() = Br} i " O =)
t t=t, —l t—to

— ( fl’(to), fzﬂ(to)a---a fn”(to ))

(5t t—t, , atd’. pre vysSie rady

() = {d r} i TO =) _

= (£1), (%), flt))



Geometricka interpretacia derivacie vektorovej funkcie v bode

I’ (ty) je smerovy vektor doty¢nice grafu vektorovej funkcie r(t)
Pre dvojrozmernu vektorovu funkciu definovanina | c R
r(t) = (x(), y(1))
je derivacia I (ty) = (X' (tp), Y (to))
smerovy vektor dotyCnice krivky K,

ktora je grafom vektorovej funkcie r(t) v bode

X = [X(t), y(t)] € E®



Krivka r(t) = (2t-5t+2, t* +t+1)
Derivacia ' (t) = (6t°-5, 2t+1)



Pre trojrozmernu vektorovu funkciu definovanina | — R
r(t) = (x(1), y(t), z(1))

je derivacia 1" (ty) = (X (to), ¥ (to), Z (ty))

smerovy vektor dotyCnice krivky K,

ktora je grafom vektorovej funkcie

r(t) v bode
X = [X(t), Y(to), Z(to)] € E°



r(t) = (acos(t), asin(t), vt), t € <0, 2n> graf je elipticka skrutkovica,
pre a = b cylindricka skrutkovica

I (t) = (-asin(t), bcos(t), v), t € <0, 2> graf je elipsa v rovine Z =V
pre a = b kruznica



