
Nalezněte tečnou rovinu a normálu v bodě A = [2,−6, a] plochy z = f(x, y) zadané implicitně rovnićı

x
2

+ y
2

+ z
2 − 49 = 0.
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Nalezněte tečnou rovinu a normálu v bodě A = [2,−6, a] plochy z = f(x, y) zadané implicitně rovnićı

x
2

+ y
2

+ z
2 − 49 = 0.

Řešeńı. A1 = [2,−6, 3], A2 = [2,−6,−3]
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Nalezněte tečnou rovinu a normálu v bodě A = [2,−6, a] plochy z = f(x, y) zadané implicitně rovnićı

x
2

+ y
2

+ z
2 − 49 = 0.

Řešeńı. A1 = [2,−6, 3], A2 = [2,−6,−3]

F (x, y, z) = x
2

+ y
2

+ z
2 − 49
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Nalezněte tečnou rovinu a normálu v bodě A = [2,−6, a] plochy z = f(x, y) zadané implicitně rovnićı

x
2

+ y
2

+ z
2 − 49 = 0.

Řešeńı. A1 = [2,−6, 3], A2 = [2,−6,−3]

F (x, y, z) = x
2

+ y
2

+ z
2 − 49

F
′
x(x, y, z) = 2x, F

′
y(x, y, z) = 2y, F

′
z(x, y, z) = 2z
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Nalezněte tečnou rovinu a normálu v bodě A = [2,−6, a] plochy z = f(x, y) zadané implicitně rovnićı

x
2

+ y
2

+ z
2 − 49 = 0.

Řešeńı. A1 = [2,−6, 3], A2 = [2,−6,−3]

F (x, y, z) = x
2

+ y
2

+ z
2 − 49

F
′
x(x, y, z) = 2x, F

′
y(x, y, z) = 2y, F

′
z(x, y, z) = 2z

F ′x(A1) = 4 F ′x(A2) = 4
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Nalezněte tečnou rovinu a normálu v bodě A = [2,−6, a] plochy z = f(x, y) zadané implicitně rovnićı

x
2

+ y
2

+ z
2 − 49 = 0.

Řešeńı. A1 = [2,−6, 3], A2 = [2,−6,−3]

F (x, y, z) = x
2

+ y
2

+ z
2 − 49

F
′
x(x, y, z) = 2x, F

′
y(x, y, z) = 2y, F

′
z(x, y, z) = 2z

F ′x(A1) = 4 F ′x(A2) = 4

F ′y(A1) = −12 F ′y(A2) = −12
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Nalezněte tečnou rovinu a normálu v bodě A = [2,−6, a] plochy z = f(x, y) zadané implicitně rovnićı

x
2

+ y
2

+ z
2 − 49 = 0.

Řešeńı. A1 = [2,−6, 3], A2 = [2,−6,−3]

F (x, y, z) = x
2

+ y
2

+ z
2 − 49

F
′
x(x, y, z) = 2x, F

′
y(x, y, z) = 2y, F

′
z(x, y, z) = 2z

F ′x(A1) = 4 F ′x(A2) = 4

F ′y(A1) = −12 F ′y(A2) = −12

F ′z(A1) = 6 F ′z(A2) = −6
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Nalezněte tečnou rovinu a normálu v bodě A = [2,−6, a] plochy z = f(x, y) zadané implicitně rovnićı

x
2

+ y
2

+ z
2 − 49 = 0.

Řešeńı. A1 = [2,−6, 3], A2 = [2,−6,−3]

F (x, y, z) = x
2

+ y
2

+ z
2 − 49

F
′
x(x, y, z) = 2x, F

′
y(x, y, z) = 2y, F

′
z(x, y, z) = 2z

F ′x(A1) = 4 F ′x(A2) = 4

F ′y(A1) = −12 F ′y(A2) = −12

F ′z(A1) = 6 F ′z(A2) = −6

τ1 : 4(x− 2)− 12(y + 6) + 6(z − 3) = 0, 2x− 6y + 3z − 49 = 0
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Nalezněte tečnou rovinu a normálu v bodě A = [2,−6, a] plochy z = f(x, y) zadané implicitně rovnićı

x
2

+ y
2

+ z
2 − 49 = 0.

Řešeńı. A1 = [2,−6, 3], A2 = [2,−6,−3]

F (x, y, z) = x
2

+ y
2

+ z
2 − 49

F
′
x(x, y, z) = 2x, F

′
y(x, y, z) = 2y, F

′
z(x, y, z) = 2z

F ′x(A1) = 4 F ′x(A2) = 4

F ′y(A1) = −12 F ′y(A2) = −12

F ′z(A1) = 6 F ′z(A2) = −6

τ1 : 4(x− 2)− 12(y + 6) + 6(z − 3) = 0, 2x− 6y + 3z − 49 = 0

τ2 : 4(x− 2)− 12(y + 6)− 6(z + 3) = 0, 2x− 6y − 3z − 49 = 0
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Nalezněte tečnou rovinu a normálu v bodě A = [2,−6, a] plochy z = f(x, y) zadané implicitně rovnićı

x
2

+ y
2

+ z
2 − 49 = 0.

Řešeńı. A1 = [2,−6, 3], A2 = [2,−6,−3]

F (x, y, z) = x
2

+ y
2

+ z
2 − 49

F
′
x(x, y, z) = 2x, F

′
y(x, y, z) = 2y, F

′
z(x, y, z) = 2z

F ′x(A1) = 4 F ′x(A2) = 4

F ′y(A1) = −12 F ′y(A2) = −12

F ′z(A1) = 6 F ′z(A2) = −6

τ1 : 4(x− 2)− 12(y + 6) + 6(z − 3) = 0, 2x− 6y + 3z − 49 = 0

τ2 : 4(x− 2)− 12(y + 6)− 6(z + 3) = 0, 2x− 6y − 3z − 49 = 0

n1 : x = 2 + 4t, y = −6− 12t, z = 3 + 6t, t ∈ R
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Nalezněte tečnou rovinu a normálu v bodě A = [2,−6, a] plochy z = f(x, y) zadané implicitně rovnićı

x
2

+ y
2

+ z
2 − 49 = 0.

Řešeńı. A1 = [2,−6, 3], A2 = [2,−6,−3]

F (x, y, z) = x
2

+ y
2

+ z
2 − 49

F
′
x(x, y, z) = 2x, F

′
y(x, y, z) = 2y, F

′
z(x, y, z) = 2z

F ′x(A1) = 4 F ′x(A2) = 4

F ′y(A1) = −12 F ′y(A2) = −12

F ′z(A1) = 6 F ′z(A2) = −6

τ1 : 4(x− 2)− 12(y + 6) + 6(z − 3) = 0, 2x− 6y + 3z − 49 = 0

τ2 : 4(x− 2)− 12(y + 6)− 6(z + 3) = 0, 2x− 6y − 3z − 49 = 0

n1 : x = 2 + 4t, y = −6− 12t, z = 3 + 6t, t ∈ R

n2 : x = 2 + 4t, y = −6− 12t, z = −3− 6t, t ∈ R
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Komentá̌r. Bod A je bod plochy z = f(x, y), tj. jeho soǔradnice muśı vyhovovat rovnici plochy.
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Komentá̌r. Bod A je bod plochy z = f(x, y), tj. jeho soǔradnice muśı vyhovovat rovnici plochy. Tedy muśı platit
F (2,−6, a) ≡ a2 − 9 = 0.
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Komentá̌r. Bod A je bod plochy z = f(x, y), tj. jeho soǔradnice muśı vyhovovat rovnici plochy. Tedy muśı platit
F (2,−6, a) ≡ a2 − 9 = 0. Tato rovnice má právě dvě řešeńı, dostáváme dva body dotyku:
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Komentá̌r. Bod A je bod plochy z = f(x, y), tj. jeho soǔradnice muśı vyhovovat rovnici plochy. Tedy muśı platit
F (2,−6, a) ≡ a2 − 9 = 0. Tato rovnice má právě dvě řešeńı, dostáváme dva body dotyku: A1 = [2,−6, 3] a
A2 = [2,−6,−3].
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Komentá̌r. Bod A je bod plochy z = f(x, y), tj. jeho soǔradnice muśı vyhovovat rovnici plochy. Tedy muśı platit
F (2,−6, a) ≡ a2 − 9 = 0. Tato rovnice má právě dvě řešeńı, dostáváme dva body dotyku: A1 = [2,−6, 3] a
A2 = [2,−6,−3].

♣ Rovnice tečné roviny plochy z = f(x, y) v daném bodě dotyku A = [a1, a2, a3] je dána rovnićı

τ : z = a3 + f
′
x(a1, a2) (x− a1) + f

′
y(a1, a2) (y − a2). (1)
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Komentá̌r. Bod A je bod plochy z = f(x, y), tj. jeho soǔradnice muśı vyhovovat rovnici plochy. Tedy muśı platit
F (2,−6, a) ≡ a2 − 9 = 0. Tato rovnice má právě dvě řešeńı, dostáváme dva body dotyku: A1 = [2,−6, 3] a
A2 = [2,−6,−3].

♣ Rovnice tečné roviny plochy z = f(x, y) v daném bodě dotyku A = [a1, a2, a3] je dána rovnićı

τ : z = a3 + f
′
x(a1, a2) (x− a1) + f

′
y(a1, a2) (y − a2). (1)

Je-li funkce z = f(x, y) dána implicitně pomoćı funkce u = F (x, y, z), v́ıme, že parciálńı derivace prvńıho řádu
funkce z = f(x, y) v bodě [a1, a2] poč́ıtáme podle vzorc̊u

z
′
x(a1, a2) = −

F ′x(a1, a2, a3)

F ′z(a1, a2, a3)
,

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

mailto:pribyl.o@fce.vutbr.cz


Komentá̌r. Bod A je bod plochy z = f(x, y), tj. jeho soǔradnice muśı vyhovovat rovnici plochy. Tedy muśı platit
F (2,−6, a) ≡ a2 − 9 = 0. Tato rovnice má právě dvě řešeńı, dostáváme dva body dotyku: A1 = [2,−6, 3] a
A2 = [2,−6,−3].

♣ Rovnice tečné roviny plochy z = f(x, y) v daném bodě dotyku A = [a1, a2, a3] je dána rovnićı

τ : z = a3 + f
′
x(a1, a2) (x− a1) + f

′
y(a1, a2) (y − a2). (1)

Je-li funkce z = f(x, y) dána implicitně pomoćı funkce u = F (x, y, z), v́ıme, že parciálńı derivace prvńıho řádu
funkce z = f(x, y) v bodě [a1, a2] poč́ıtáme podle vzorc̊u

z
′
x(a1, a2) = −

F ′x(a1, a2, a3)

F ′z(a1, a2, a3)
, z

′
y(a1, a2) = −

F ′y(a1, a2, a3)

F ′z(a1, a2, a3)
, (2)

kde a3 = f(a1, a2).
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Komentá̌r. Bod A je bod plochy z = f(x, y), tj. jeho soǔradnice muśı vyhovovat rovnici plochy. Tedy muśı platit
F (2,−6, a) ≡ a2 − 9 = 0. Tato rovnice má právě dvě řešeńı, dostáváme dva body dotyku: A1 = [2,−6, 3] a
A2 = [2,−6,−3].

♣ Rovnice tečné roviny plochy z = f(x, y) v daném bodě dotyku A = [a1, a2, a3] je dána rovnićı

τ : z = a3 + f
′
x(a1, a2) (x− a1) + f

′
y(a1, a2) (y − a2). (1)

Je-li funkce z = f(x, y) dána implicitně pomoćı funkce u = F (x, y, z), v́ıme, že parciálńı derivace prvńıho řádu
funkce z = f(x, y) v bodě [a1, a2] poč́ıtáme podle vzorc̊u

z
′
x(a1, a2) = −

F ′x(a1, a2, a3)

F ′z(a1, a2, a3)
, z

′
y(a1, a2) = −

F ′y(a1, a2, a3)

F ′z(a1, a2, a3)
, (2)

kde a3 = f(a1, a2). Dosad́ıme-li z (2) do (1), dostáváme po úpravě vzorec

τ : F
′
x(A) · (x− a1) + F

′
y(A) · (y − a2) + F

′
z(A) · (z − a3) = 0,
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Komentá̌r. Bod A je bod plochy z = f(x, y), tj. jeho soǔradnice muśı vyhovovat rovnici plochy. Tedy muśı platit
F (2,−6, a) ≡ a2 − 9 = 0. Tato rovnice má právě dvě řešeńı, dostáváme dva body dotyku: A1 = [2,−6, 3] a
A2 = [2,−6,−3].

♣ Rovnice tečné roviny plochy z = f(x, y) v daném bodě dotyku A = [a1, a2, a3] je dána rovnićı

τ : z = a3 + f
′
x(a1, a2) (x− a1) + f

′
y(a1, a2) (y − a2). (1)

Je-li funkce z = f(x, y) dána implicitně pomoćı funkce u = F (x, y, z), v́ıme, že parciálńı derivace prvńıho řádu
funkce z = f(x, y) v bodě [a1, a2] poč́ıtáme podle vzorc̊u

z
′
x(a1, a2) = −

F ′x(a1, a2, a3)

F ′z(a1, a2, a3)
, z

′
y(a1, a2) = −

F ′y(a1, a2, a3)

F ′z(a1, a2, a3)
, (2)

kde a3 = f(a1, a2). Dosad́ıme-li z (2) do (1), dostáváme po úpravě vzorec

τ : F
′
x(A) · (x− a1) + F

′
y(A) · (y − a2) + F

′
z(A) · (z − a3) = 0, (3)

t.j. vzorec pro rovnici tečné roviny v daném bodě dotyku A = [a1, a2, a3] plochy z = f(x, y) implicitně dané
rovnićı F (x, y, z) = 0.
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Komentá̌r. Bod A je bod plochy z = f(x, y), tj. jeho soǔradnice muśı vyhovovat rovnici plochy. Tedy muśı platit
F (2,−6, a) ≡ a2 − 9 = 0. Tato rovnice má právě dvě řešeńı, dostáváme dva body dotyku: A1 = [2,−6, 3] a
A2 = [2,−6,−3].

♣ Rovnice tečné roviny plochy z = f(x, y) v daném bodě dotyku A = [a1, a2, a3] je dána rovnićı

τ : z = a3 + f
′
x(a1, a2) (x− a1) + f

′
y(a1, a2) (y − a2). (1)

Je-li funkce z = f(x, y) dána implicitně pomoćı funkce u = F (x, y, z), v́ıme, že parciálńı derivace prvńıho řádu
funkce z = f(x, y) v bodě [a1, a2] poč́ıtáme podle vzorc̊u

z
′
x(a1, a2) = −

F ′x(a1, a2, a3)

F ′z(a1, a2, a3)
, z

′
y(a1, a2) = −

F ′y(a1, a2, a3)

F ′z(a1, a2, a3)
, (2)

kde a3 = f(a1, a2). Dosad́ıme-li z (2) do (1), dostáváme po úpravě vzorec

τ : F
′
x(A) · (x− a1) + F

′
y(A) · (y − a2) + F

′
z(A) · (z − a3) = 0, (3)

t.j. vzorec pro rovnici tečné roviny v daném bodě dotyku A = [a1, a2, a3] plochy z = f(x, y) implicitně dané
rovnićı F (x, y, z) = 0.

Poznámka: Je vidět, že aby bylo zadáńı korektńı, tedy bod A byl skutečně bodem dané plochy, nutně muśı platit F (A) = 0.

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

mailto:pribyl.o@fce.vutbr.cz


♠ V́ıme, že koeficienty a, b, c v obecné rovnici roviny ρ : ax + by + cz + d = 0 maj́ı geometrický význam soǔradnic
normálového vektoru ~nρ roviny ρ.
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♠ V́ıme, že koeficienty a, b, c v obecné rovnici roviny ρ : ax + by + cz + d = 0 maj́ı geometrický význam soǔradnic
normálového vektoru ~nρ roviny ρ. Tedy z (3) můžeme vyjáďrit soǔradnice normálového vektoru ~nτ tečné roviny τ

v bodě dotyku A:
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♠ V́ıme, že koeficienty a, b, c v obecné rovnici roviny ρ : ax + by + cz + d = 0 maj́ı geometrický význam soǔradnic
normálového vektoru ~nρ roviny ρ. Tedy z (3) můžeme vyjáďrit soǔradnice normálového vektoru ~nτ tečné roviny τ

v bodě dotyku A:
~nτ = F

′
x(A) ·~i + F

′
y(A) ·~j + F

′
z(A) · ~k. (4)
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♠ V́ıme, že koeficienty a, b, c v obecné rovnici roviny ρ : ax + by + cz + d = 0 maj́ı geometrický význam soǔradnic
normálového vektoru ~nρ roviny ρ. Tedy z (3) můžeme vyjáďrit soǔradnice normálového vektoru ~nτ tečné roviny τ

v bodě dotyku A:
~nτ = F

′
x(A) ·~i + F

′
y(A) ·~j + F

′
z(A) · ~k. (4)

Př́ımka p ⊂ E3 určená bodem A = [a1, a2, a3] a směrovým vektorem ~sp = (s1, s2, s3) má parametrizaci:
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♠ V́ıme, že koeficienty a, b, c v obecné rovnici roviny ρ : ax + by + cz + d = 0 maj́ı geometrický význam soǔradnic
normálového vektoru ~nρ roviny ρ. Tedy z (3) můžeme vyjáďrit soǔradnice normálového vektoru ~nτ tečné roviny τ

v bodě dotyku A:
~nτ = F

′
x(A) ·~i + F

′
y(A) ·~j + F

′
z(A) · ~k. (4)

Př́ımka p ⊂ E3 určená bodem A = [a1, a2, a3] a směrovým vektorem ~sp = (s1, s2, s3) má parametrizaci:

x = a1 + t · s1,
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♠ V́ıme, že koeficienty a, b, c v obecné rovnici roviny ρ : ax + by + cz + d = 0 maj́ı geometrický význam soǔradnic
normálového vektoru ~nρ roviny ρ. Tedy z (3) můžeme vyjáďrit soǔradnice normálového vektoru ~nτ tečné roviny τ

v bodě dotyku A:
~nτ = F

′
x(A) ·~i + F

′
y(A) ·~j + F

′
z(A) · ~k. (4)

Př́ımka p ⊂ E3 určená bodem A = [a1, a2, a3] a směrovým vektorem ~sp = (s1, s2, s3) má parametrizaci:

x = a1 + t · s1, y = a2 + t · s2,
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♠ V́ıme, že koeficienty a, b, c v obecné rovnici roviny ρ : ax + by + cz + d = 0 maj́ı geometrický význam soǔradnic
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′
y(A) ·~j + F

′
z(A) · ~k. (4)

Př́ımka p ⊂ E3 určená bodem A = [a1, a2, a3] a směrovým vektorem ~sp = (s1, s2, s3) má parametrizaci:

x = a1 + t · s1, y = a2 + t · s2, z = a3 + t · s3, t ∈ R.
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Protože ~sn = ~nτ (tj. ,,normálový vektor tečně roviny je směrový vektor normály“),
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♠ V́ıme, že koeficienty a, b, c v obecné rovnici roviny ρ : ax + by + cz + d = 0 maj́ı geometrický význam soǔradnic
normálového vektoru ~nρ roviny ρ. Tedy z (3) můžeme vyjáďrit soǔradnice normálového vektoru ~nτ tečné roviny τ

v bodě dotyku A:
~nτ = F

′
x(A) ·~i + F

′
y(A) ·~j + F

′
z(A) · ~k. (4)

Př́ımka p ⊂ E3 určená bodem A = [a1, a2, a3] a směrovým vektorem ~sp = (s1, s2, s3) má parametrizaci:

x = a1 + t · s1, y = a2 + t · s2, z = a3 + t · s3, t ∈ R.

Protože ~sn = ~nτ (tj. ,,normálový vektor tečně roviny je směrový vektor normály“), potom (4) nám dává

x = a1 + t · F ′x(A), y = a2 + t · F ′y(A), z = a3 + t · F ′z(A), t ∈ R,

t.j. parametrizaci normály plochy F (x, y, z) = 0 v bodě A.

[Klikni zde pro ukončeńı]
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