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1. Differentialer

L̊at f(x1, ..., xn) vara en differenterbar funktion. Taylors utvekling av grad en
ger:

f(x + h) = f(x) +
∂f

∂x1
(x)h1 + ... +

∂f

∂xn
(x)hn + R(x, h).

där R(x, h) → 0 när h → 0. Vi kallar differentialen av f i punkt x, funktionen:

df(x) : (h1, ..., hn) 7→
∂f

∂x1
(x)h1 + ... +

∂f

∂xn
(x)hn.

S̊a man kan approximera funktionen, i en omgivning av en punkt x, som:

f(x + h) = f(x) + df(x)(h) + R(x, h).

L̊at f vara en funktion av tv̊a variabler, i.e. x = (x1, x2). Om man approximerar
f(x + h) − f(x) med df(x)(h), geometriskt betyder det att man erkätter ytan
z = f(x), i en omgivning av x, med tangent planet till z = f(x) i punken (x, f(x)).

2. Funktionalmatris

L̊at f : D → Rm en funktion i C1(D), där D ⊂ Rn. D̊a är:

f(x1, ..., xn) = (f1(x1, ..., xn), ..., fm(x1, ..., xn)) fi ∈ C1(D)

Man definerar den funktionalmatrisen, f ′(x) av f ( som motsvarar derivatan i
en variabel) som den m× n matrisen vars rader best̊ar av gradienterna ∇fi

(x) :

f ′(x) =


∂f1

∂x1
(x) ∂f1

∂x2
(x) ... ∂f1

∂xn
(x)

∂f2

∂x1
(x) ∂f2

∂x2
(x) ... ∂f2

∂xn
(x)

... ... ... ...
∂fm

∂x1
(x) ∂fm

∂x2
(x) ... ∂fm

∂xn
(x)


1



3. Linjarisering

Med hjälp av f ′(x) kan man linjarisera en s̊adan f , i en omgivning av en punkt
x:

f(x + h)− f(x) = f ′(x)h + |h|γ(h) =


∇f1

(x)
∇f2

(x)
...

∇fm
(x)




h1
h2
...
hn

 + |h|


γ1(h)
γ2(h)

...
γn(h)


4. Kedjeregeln

L̊at f : Rn → Rm, g : Rm → Rs vara tv̊a differentiala funktioner: D̊a har man
att:

(g ◦ f)′ = g′ · f ′.


