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P1. Considere la funcióon f : R2 → R definida por: f(x, y) = x3ysin(xy2)
x6 + y6 si (x, y) ̸= (0, 0) y f(0, 0) = 0.

a) Para (x, y) ̸= (0, 0), calcule las derivadas parciales ∂f

∂x
(x, y) ∂f

∂y
(x, y). Demuestre que f es diferenciable

en estos puntos, y encuentre f ′(x, y)

b) Determine, si existen, las derivadas parciales ∂f

∂x
(0, 0) ∂f

∂y
(0, 0) y las derivadas direccionales f ′((0, 0) :

(e1, e2)) donde ∥(e1, e2)∥ = 1.
c) Determine si f es diferenciable en (0, 0).

P2. Considere los conjuntos A = {(x, ex)/x ∈ R} y B = {(x, y) ∈ R2/x2 + sin(y) < log(1 + |x| + |y|)}, estudie
si son cerrados, abiertos y/o compactos? Mencione quienes son su adherencia, interior y frontera.

P3. Considere la función f(x, y) =
(

4y2x + 1
sin(3x + y − 2)

)
Muestre que f es diferenciable en (0, 2) y encuentre la mejor aproximaxion lineal afınT (x, y) def cerca de
este punto.Finalmente estime f(0,1, 2,2)

P4. Sea f : R2 → R3, f =

f1
f
f3

, una función diferenciable en el punto (0, 2) tal que f(0, 2) =

3
4
0

 y

f ′(0, 2) =

1 0
0 4
1 1

 .

Considere la función g(x, y) := f1(x, y) + f2(x, y)f3(x, y). Demuestre que g es diferenciable en (0, 2).
Encuentre el vector ∇g(0, 2).

P5. Demuestre que la función f : R2 → R dada por: f(x, y) = e5x+4y+xy−4x2−6y2 alcanza su máximo en R2.
Indicacion: considere primero la función f(x, y) = − ln(f(x, y)).
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Resumen

[Función diferenciable]: Sea f : A ⊂ Rn −→ Rm

, donde A es un conjunto abierto, se dice que la fun-
ción f es diferenciable en un punto x0 si existe una
aplicación lineal denotada por Df(x0) tal que:

ĺım
∥h∥→0

∥f(x0 + h) − f(x0) − Df(x0)h∥
∥h∥

= 0

Esto es equivalente a que, en pequeñas variaciones de
mi función, puedo aproximarla linealmente cometiendo
un error proporcional a O(∥h∥2).

Observación: esta aplicación lineal es única. Si la fun-
ción es diferenciable por coordenadas, entonces f es
diferenciable.

[Diferenciable implica continua]: Si la función f
es diferenciable en el punto x0, entonces es continua en
dicho punto.

[Derivada Parcial] Sera A ⊂ Rn abierto y f : A ⊂
Rn → Rm. Definimos la derivada parcial de f en
x0 ∈ A, con respecto a la i-ésima variable por

∂f

xi
(x0) =, ĺım

h→0

f(x0 + hei) − f(x0)
h

donde ei es el i-ésimo vector de la base canónica.
Obs: Esto sirve para estudiar el cambio en la dirección
xi, ignorando las restantes.

Teorema :(Valor medio ) Sea f : A ⊂ Rn → R ,
A abierto, Ö, y ∈ A tal que el segmento que une a x
e y está contenida en A . Si f es diferenciable en cada
punto del segmento, entonces existe c en el segmento,
tal que:

f(x) − f(y) = Df(c)(x − y)

Teorema : Sea A ⊂ Rn abierto y a ∈ A .
Consideremos F : A → Rm con F = (f1, f2, ..., fm).
La matriz de DF (a) respecto a la base canónica de Rn

y Rm llamada matriz Jabobiana y derrotada por F ′(a)

es aquella que:

F ′(a) =



∂f1

∂x1
(a) ∂f1

∂x2
(a) ...

∂f1

∂xn
(a)

∂f2

∂x1
(a) ∂f2

∂x2
(a) ...

∂f2

∂xn
(a)

...
...

. . .
...

∂fm

∂x1
(a) ∂fm

∂x2
(a) ...

∂fm

∂xn
(a)


Obs: Con esto es fácil ver que DFi(a)ej = ∂fi

∂xj

Obs2: Diferenciable implica Derivable.

Definición: Sea f : A ⊂ Rn → R, A abierto, σ ∈ Rn,
Se llama derivada direccional de f en el punto x0 ∈ A
y la dirección a:

Dσf(x0) := ĺım
h→0

f(x0 + hσ)) − f(x0)
h

Obs: La iésima derivada parcial es la derivada direc-
cional en la dirección σ = ei

Teorema : Sea A ⊂ Rn abierto y x0 ∈ A. Si todas
las derivadas parciales en x0 son continuos, entonces
F : A → Rm es diferenciable en x0 .

Sean f y g funciones Rn → R diferenciables en x0
entonces:
D(f + g)(x0) = Df(x0) + Dg(x0)
D(fg)(x0) = f(x0)Dg(x0) + g(x0)Df(x0)


