
Nalezněte rovnici tečné roviny plochy z = f(x, y) určené implicitně rovnićı x(y + z) + z2 = 1, která je rovnoběžná
s rovinou ρ : 3x− 2y + 6z = 2. V dotykovém bodě určete rovnici normály.
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(Poznámka. Nejprve vyřešte Př́ıklad 5.3.)
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Řešeńı. Necht’ A = [a1, a2, a3] je bod dotyku hledané roviny τ a n je hledaná normála.
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s rovinou ρ : 3x− 2y + 6z = 2. V dotykovém bodě určete rovnici normály.
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Řešeńı. Necht’ A = [a1, a2, a3] je bod dotyku hledané roviny τ a n je hledaná normála. Pak plat́ı F (A) = 0,
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Řešeńı. Necht’ A = [a1, a2, a3] je bod dotyku hledané roviny τ a n je hledaná normála. Pak plat́ı F (A) = 0,
a dále

τ : F
′
x(A)(x− a1) + F

′
y(A)(y − a2) + F

′
z(A)(z − a3) = 0, (1)

kde F (x, y, z) ≡ x(y + z) + z2 − 1.
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Řešeńı. Necht’ A = [a1, a2, a3] je bod dotyku hledané roviny τ a n je hledaná normála. Pak plat́ı F (A) = 0,
a dále

τ : F
′
x(A)(x− a1) + F

′
y(A)(y − a2) + F

′
z(A)(z − a3) = 0, (1)

kde F (x, y, z) ≡ x(y + z) + z2 − 1. Ze splněńı podḿınky A ∈ τ dostáváme prvńı rovnici pro neurčité a1, a2, a3

a1(a2 + a3) + a
2
3 = 1. (2)
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kde F (x, y, z) ≡ x(y + z) + z2 − 1. Ze splněńı podḿınky A ∈ τ dostáváme prvńı rovnici pro neurčité a1, a2, a3

a1(a2 + a3) + a
2
3 = 1. (2)

Protože ρ ‖ τ , muśı existovat nějaká, zat́ım neurčitá, konstanta k 6= 0 tak, že

~nτ = k · ~nρ, (3)
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s rovinou ρ : 3x− 2y + 6z = 2. V dotykovém bodě určete rovnici normály.
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Protože ρ ‖ τ , muśı existovat nějaká, zat́ım neurčitá, konstanta k 6= 0 tak, že

~nτ = k · ~nρ, (3)

kde ~nτ je normálový vektor roviny τ a ~nρ je normálový vektor roviny ρ.
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Protože ρ ‖ τ , muśı existovat nějaká, zat́ım neurčitá, konstanta k 6= 0 tak, že

~nτ = k · ~nρ, (3)

kde ~nτ je normálový vektor roviny τ a ~nρ je normálový vektor roviny ρ. Rozeṕı̌seme-li rovnost (2) v soǔradnićıch,
dostáváme soustavu rovnic

a2 + a3 = 3k

c© Oto Přibyl <pribyl.o@fce.vutbr.cz> 1

http://www.fce.vutbr.cz/mat/pribyl.o/0A2/53.pdf
mailto:pribyl.o@fce.vutbr.cz
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(Poznámka. Nejprve vyřešte Př́ıklad 5.3.)
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~nτ = k · ~nρ, (3)
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c© Oto Přibyl <pribyl.o@fce.vutbr.cz> 1

http://www.fce.vutbr.cz/mat/pribyl.o/0A2/53.pdf
mailto:pribyl.o@fce.vutbr.cz


kde jsme využili toho, že ~nτ =

(
F ′x(A), F ′y(A), F ′z(A)

)
(viz Př́ıklad 5.3.),
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kde jsme využili toho, že ~nτ =

(
F ′x(A), F ′y(A), F ′z(A)

)
(viz Př́ıklad 5.3.), a po úpravě máme

a1 = −2k, a2 = −k, a3 = 4k. (4)
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)
(viz Př́ıklad 5.3.), a po úpravě máme

a1 = −2k, a2 = −k, a3 = 4k. (4)

Dosad́ıme-li z (4) do (2), dostáváme kvadratickou rovnici pro neurčitou k, která má
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kde jsme využili toho, že ~nτ =

(
F ′x(A), F ′y(A), F ′z(A)

)
(viz Př́ıklad 5.3.), a po úpravě máme

a1 = −2k, a2 = −k, a3 = 4k. (4)

Dosad́ıme-li z (4) do (2), dostáváme kvadratickou rovnici pro neurčitou k, která má kǒreny k1,2 = ±
√

10
10 .
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Dosad́ıme-li z (4) do (2), dostáváme kvadratickou rovnici pro neurčitou k, která má kǒreny k1,2 = ±
√

10
10 .

Vztahy (4) pak dávaj́ı soǔradnice dvou dotykových bodů:

c© Oto Přibyl <pribyl.o@fce.vutbr.cz> 2

http://www.fce.vutbr.cz/mat/pribyl.o/0A2/53.pdf
mailto:pribyl.o@fce.vutbr.cz
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a1 = −2k, a2 = −k, a3 = 4k. (4)

Dosad́ıme-li z (4) do (2), dostáváme kvadratickou rovnici pro neurčitou k, která má kǒreny k1,2 = ±
√

10
10 .

Vztahy (4) pak dávaj́ı soǔradnice dvou dotykových bodů: A1,2 =
[
±
√

10
5 ,±

√
10

10 ,∓2
√

10
5

]
.
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±
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10
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10 ,∓2
√

10
5

]
. Pak plat́ı

τ1 : 3x− 2y + 6z − 2
√

10 = 0, τ2 : 3x− 2y + 6z + 2
√

10 = 0,
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a1 = −2k, a2 = −k, a3 = 4k. (4)
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[
±
√

10
5 ,±

√
10

10 ,∓2
√

10
5

]
. Pak plat́ı

τ1 : 3x− 2y + 6z − 2
√

10 = 0, τ2 : 3x− 2y + 6z + 2
√

10 = 0,

kde využ́ıváme toho, že τ ⊥ ~nρ,
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n1 : x = −
√

10

5
+ 3t, y = −

√
10

10
− 2t, z =

2
√

10

5
+ 6t, t ∈ R;

n2 : x =

√
10

5
+ 3t, y =

√
10

10
− 2t, z = −

2
√

10

5
+ 6t, t ∈ R.
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√

10

5
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√
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√
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5
+ 6t, t ∈ R;

n2 : x =

√
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5
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√
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10
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2
√

10

5
+ 6t, t ∈ R.

Komentá̌r.
Obecná rovnice roviny ρ ⊂ E3 dané bodem A = [a1, a2, a3] ∈ ρ a normálovým vektorem ~nρ = (n1, n2, n3) ⊥ ρ
je dána vzorcem

n1 · (x− a1) + n2 · (y − a2) + n3 · (z − a3) = 0.

[Klikni zde pro ukončeńı]
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