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Sylabus predmetu
Prednasky:
1. Analyticka geometrie v E;. Rovnice pfimky a roviny.

Polohové a metricke ulohy v E;.

Zakladni principy promitani (rovhobézné a stfedove), specialni typy promitani
(Mongeovo promitani, pravouhla axonometrie atd.)

Zobrazeni zakladnich prvku a téles v Mongeové promitani.
Sroubovice, zakladni vlastnosti roubovice.

Konstruktivni ulohy o Sroubovici.

Vektorova funkce jedné realné proménné. Definice a rovnice krivky.
Pravodni trojhran kfivky, kfivost.

Pojem plochy, kfivky na ploSe, te€na rovina plochy.

Rotacni plochy (RP), meridian RP, te€na rovina RP.

Konstruktivni ulohy o RP, fez RP rovinou. Pruniky RP.

Sroubové plochy. Zakladni pojmy a vlastnosti. PFimkové a cyklické Sroubové
plochy.

Konstruktivni ulohy o Sroubovych plochach.
Kinematicka geometrie kfivek.
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Analyticka geometrie je Cast geometrie, ktera v euklidovské
geometrii zkouma geometrické utvary pomoci algebraickych a
analytickych metod.

V analytické geometrii jsou geometrické utvary v prostoru
vyjadfovany Cisly (napf. kazdy bod je vyjadifen usporfadanou skupinou
Cisel — tzv. souradnicemi — v roviné jsou to dveé Cisla, v prostoru potom
tfi) a rovnicemi ve zvolenych souradnicovych soustavach. Pritom
rovnicim geometrickych utvaru vyhovuji soufadnice bodu téchto utvara.

Za zakladatele analytické geometrie je povazovan René Descartes.



*31.3.1596 La Haye — t 11.2.1650 Stockholm
- francouzsky filosof, matematik a fyzik

Vyznamné se podilel na rozvoji matematiky a fyziky, na vytvoreni
Ciselné reprezentace geometrickych objektu znamé jako kartézska
soustava souradnic.

Spolecné s Pierrem de Fermatem (1601 — 1665) je povazovan za
zakladatele analytické geometrie. Zakladni metody analytické
geometrie publikoval René Descartes v roce 1637 ve svem prvnim dile
zvanem Rozpravy o metodé. Toto dilo publikoval anonymne.



Orientovanou useCkou AB nazveme usecku, pro kterou
definujeme jeji pocateCni (A) a jeji koncovy bod (B).

Velikost orientované usecky, tj. vzdalenost bodu A, B, oznaCime |AB|.

Splyva-li poCate€ni bod orientované usecky s jejim koncovym bodem, tj. je-
i A= B, pak mluvime o nulové orientované usecce, nebot jeji velikost je rovna
nule.

Dve rovnobézné nenulové orientovane useCky AB a CD jsou

- souhlasné orientované (souhlasné rovnobézné), 8
jestlize po jejich posunuti do polohy se spoleCnym pocCatkem D:“‘*“--,H
A = C lezi bod D na polopfimce AB ; N /
- nesouhlasné orientované (nesouhlasné rovhobézné), ) ¢ { “3;, 5
lezi-li bod D na opacné polopfimce k poloprimce AB. ﬁ
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Vektorem a nazveme mnozinu

a
vSech rovnobéeznych, souhlasné ., /
a
orientovanych a stejné velkych / a
usecCek. Kazdou z téchto usecek a

nazyvame umisténim vektoru.
(Napf. orientovana usecka AB je °
umisténim vektoru a. /‘t

Dva vektory a a b nazveme (ne)souhlasné orientované, jsou-li jejich
libovolna umisténi (ne)souhlasné orientované usecky.

Velikosti vektoru rozumime velikost jeho libovolného umisténi.
Je-li |AB| = |a] = 1, nazyvame vektor a jednotkovym vektorem.
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2.1 Rovnost vektoru

Dva vektory a, b jsou si rovny, |sou-li
reprezentovany stejnou mnozinou rovnobéznych,
souhlasné orientovanych a stejné velkych
orientovanych usecek.

OznacCujeme a = b.

2.2 Soucet vektoru

Predpokladejme, ze jsou dany dva vektory
a a b, pak vektor ¢ nazveme soucétem vektoru a, b,
jestlize plati: je-li orientovana uUseCka AB
umisténim vektoru a a orientovana useCka BC
umisténim vektoru b, pak orientovana usecka AC
je umisténim vektoru c. Tj. vektor ¢ = AC je vektor
S pocateCnim bodem v bodé A a s koncovym
bodem v bodé C reprezentujici soucet vektorul
a+b.

2.3 Nasobek vektoru realnym Cislem o
Vektor
c=k-a,




/

/

/ \ ——
kde k je realné Cislo, nazveme k-nasobkem vektoru a, jsou-li definovany
nasledujici vlastnosti:

a) je-li k = 0 nebo a = 0 (0 je nulovy vektor), pak jec =k - a=0;

b) je-ik #0 a a # 0, potom vektor c = k. a ma stejny smeér jako vektor a,
jeho velikost je |k | nasobek velikosti vektoru a, t].

lcl=k]-lal

Orientace vektoru ¢ = k - a je stejna jako orientace vektoru a, je-lik >0, a
opacna jako orientace vektoru a, je-li k < 0.

Poznamka: Vektor b je opacny k vektoru a, ma-li stejny
smér a velikost jako vektor a, ale opaCnou orientaci.
Opacény vektor k vektoru a muzeme ziskat tak, ze
budeme nasobit vektor a &islem (—1). Opaény vektor
k vektoru a se obvykle znacCi (—a).

Dusledky vySe uvedenych definic jsou nasledujici vztahy:
Necht a, b a c jsou libovolné vektory, O nulovy vektor a «, f realna Cisla,
pak pro ne plati:
a) atb=Db+a (komutativni zakon)
b) (@+b)+c=a+(b+c) (asociativni zakon)
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d) Ke kazdému vektoru a existuje vektor (— a) tak, ze platia + (—a) = 0.
e) (a+p)-a= aa+ fa (distributivni zakon)
f) a-(a+b) =aa+ab (distributivni zakon)

9) a(fa)=(af)a

2.4 Odcitani vektoru

Odcitani vektoru b od vektoru a je definovano
jako soucCet vektoru a s vektorem opacCnym
k vektoru b, tj.

a—b=a+(-Dh).

2.5 Linearni kombinace vektort
Linearni kombinaci vektort a,, a,, ..., a, nazveme vektor a, jestlize
existuji realna Cisla « ,, a ,, ..., a, takova, ze
a=a;rata, at...ta,a,

Skupina vektort a,, a,, ..., a, je linearné zavisla, jestlize existuje alespon
jeden koeficient «  # 0 a plati
a,"ta, a+...ta,~a,=0.
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Skupina vektoru a,, a,, ..., &, je linedarné nezavisla, jestlize
gt ta, at..ta,a,=0
pouze kdyz ;= a,= ... = a, = 0.

2.5.1 Vektory kolinearni
Necht jsou dany dva linearné zavislé vektory a, b, pak muzeme psat napf.
b=a-a.
Z definice a nasobku vektoru vime, Zze umisténi vektort a, b jsou rovnobézna
s touz primkou (tj. vektory a, b jsou rovnobézné).
Vektory rovnobézné se stejnou pfimkou nazyvame kolinearni.

2.5.2 Vektory komplanarni

Necht’ jsou dany tfi linearné zavislé vektory a, b, c, pak alespon jeden
z nich je linearni kombinaci ostatnich. Necht' je to napf. vektor c, .

c=a-a+pf-Db.

Podle definice souctu vektoru plati, ze je-li @ - a = AB, - b = BC, pak je
c = AC. Protoze vektor a je rovnhobézny s vektorem « - a = AB a vektor b
s vektorem S - b = BC, je mozné v roviné ABC najit alespon jedno umisténi
vektorl a, b, c, tj. vektory a, b, c jsou rovhobézné s rovinou ABC.

Vektory rovnobézné s jednou rovinou nazveme komplanarni.
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~2.5.3 Baze vektorového prostoru
Necht jsou ve vektorovém prostoru E; dany tfi linearné nezavislé vektory a, b,
C, pak tyto vektory tvofi v daném vektorovém prostoru bazi a libovolny vektor u
vektoroveho prostoru Ize vyjadfit jednoznacné jako jejich linearni kombinaci, tj.
u=a-a+pf-b+y-c,
kde «, B, ¥ jsou realna Cisla.

Necht' je dana kartézska souradnicova soustava O,,,. Na souradnicovych osach
X, Y, Z muzeme definovat trojici jednotkovych vektoru i, j a k. Jednotkové vektory i,
] a k pfitom volime tak, aby jejich umisténi meéla spoleCny pocCatek
v pocatku O, , dane souradnicove soustavy a aby se jejich smeér shodoval
s kladnym smerem souradnicovych os.
Je mozné dokazat, Ze trojice jednotkovych vektoru ?

I, ] ak je linearné nezavisla, proto Ize libovolny vektor a 24 AT
vyjadrit jako jejich linearni kombinaci, . /f‘\*\
a=a;i+a,j+ask. '

Vektory a, i, a,j, a;k nazyvame slozkami vektoru a '

a realna Cisla a,, a, , a; souradnicemi vektoru a. Vektor a

pak piSeme ve tvaru a = (a,, a,, a3). \ /

1
]
1
1 a1 a2
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Necht je v trojrozmérném euklidovském prostoru E; dan libovolny bod A.
Vektor OA lIze vyjadrit jako linearni kombinaci vektoru i, |, k, tj.

OA =Xl +Ya]+ 25K
Cisla Xx,, Ya 2z, nazveme (kartézskymi) soufadnicemi bodu A a piseme
A = [Xar Yar Zal.

Necht jsou ve trojrozmérném euklidovském prostoru E; dany dva
libovolné body A = [Xa, Ya, Za] @ B = [Xg, Vg, Zg]. Je-li AB umisténi vektoru a,
pak soufadnice vektoru a vypoCteme ze vztahu

OA + a = OB,
tj. z
a=0B—-0OA=xXgi+Yyg]+zgk—(Xpi +Yy,j+2,k)=

= (Xg—=Xa) I + (Yg=Ya) ] + (g — Z4) k,

Odkud e S

a=(Xg —Xa Yg —Ya Zg —Zp) =B -A.
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Predpokladejme, ze ve vektorovém prostoru E; mame dané dva vektory
a=(a;, a,,az)ab =(by, b,, by) pomoci souradnic, pak plati nasledujici pravidla:
a) dva vektory a, b jsou si rovny, tj. a = b, pravé kdyz a,= b, proi=1, 2, 3;
b) soufadnice souctu vektoru dostaneme ze vztahu
a+b=(a+by,a,+b,,a;+Dby));
C) souradnice a-nasobku, kde o € R, vektoru jsou ureny vztahem
ara=(a-a, a*a,, a-ay);
d) sourfadnice nulového vektoru jsou dany predpisem
0=(0, 0, 0);
e) souradnice jednotkovych vektoru na soufadnicovych osach jsou dany predpisy
1=(1,0,0),j=(0,1,0),k=(0,0,1);

f) velikost vektoru a je dana predpisem
la|= a5t +a;-

g) jednotkovy vektor prislusny k vektoru a je dan predpisem

(a_ a, a,
a| [a| [
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Priklad 2.1:

V ortonormalni souradnicoveé soustave nacrtnéte vektor a = (4, -5, 6).

‘Z
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+ e g 19
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T - :
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G —————— <4

Priklad 2.2:

Ve trojrozmérném euklidovském prostoru E; jsou dany body A = [3, 7, -2] a
B =[-4, 0, 5]. NapiSte souradnice vektoru a = AB.

a=AB=B-A=(-4-3,0-7,5-(-2)=(-7,—-7,7)
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Priklad 2.3:

Vypoctete X, y, z z vektorové rovnice a = b, kde a = (-3, 5, -1), b = (X + 2, vV,
- 6 + 52).

a=Db
(-3,5,-1)=(x+2,y,-6+52) < -3=x+2 A 5=y A -1=-6+52
X =-5 y=5 Z =
Priklad 2.4:

Najdéte souradnice vektoruc =a + b, kdea=(1,-3,8)ab =(-6,0, -7).

c=a+b=(1,-3,8+(-6,0,-7)=(1L+(-6), -3+0,8+(-7))=(-5, - 3, 1)

Priklad 2.5:
UrCete souradnice vektorue=c -d, kdec =(4,5,-9)ad =(Z, -8, 3).

e=c-d=(4,5,-9)-(1,-8,3)=(4-1, 5-(-8),-9-3)=(3, 13, - 12)
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~ Priklad 2.6:
UrCete souradnice vektoru b = « . a, kde a = (2, 5, 6) a a = %%. Do obrazku
nacCrtnete oba vektory aab.

b=a.a=%.(2 5, 6)= (1, 5/2, 3)

Priklad 2.7:
Jsou dany vektory a = (4, -1, 3), b = (0, 2, -5) a c = (1, 0, -1). Najdéte
souradnice vektoru x, tak ze plati x = 2a - 3b + c.

x=2a-3b+c=2.(4,-1,3)-3.(0,2,-5)+(L,0,-1) =
= (8, -2, 6) + (0, -6, 15) + (1, 0, -1) = (8 + 0 +1, -2 + (-6) + 0, 6 + 15 + (-1)) =
= (9, -8, 20)
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__P¥iklad 2.8:

Jsou dany vektory a = (0, -1, 5), b = (-1, 3, -2) a ¢ = (2, 1, -2). Najdéte
souradnice vektoru d, tak ze plati d=5.(a+b-c)+3.(c+b)-2.(a-c).

d=5.(a+b-c)+3.(c+b)-2.(a-c)=5a+5b-5c+3c+3b-2a+2c=
=3a+8b+0c=3.(0,-1,5+8.(1,3,-2)+0.(2,1,-2) =
= (0, -3, 15) + (-8, 24, -16) = (0 + (-8), -3 + 24, 15 + (-16)) = (-8, 21, -1)

Priklad 2.9:

Na vybranych hranach krychle (viz obrazek) jsou

dany vektory a, b a c. Napiste vektory AB, EB, AC, H

AH, BD, CE jako linearni kombinace vektoru a, b, c. {i . b 7|°
|

AB =-a (NA i

EB=—-a+c N s e

AC=-a+b | 5

AH=-c+Db

BD=a+b

CE=—-b-c+a
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—72.7 Skalarni soucin

Skalarnim soucinem dvou vektort a, b nazveme realné Cislo
a-b=|a|-|b]|-cos o,
kde |a|, |b| jsou velikosti vektorl a, b a ¢ je velikost uhlu,
ktery tyto dva vektory sviraji. Pro uhel ¢ plati, ze 0° < ¢ <180 °.
Jsou-li vektory a, b urCeny sourfadnicemi, tj. je-li
a=(ay, a, az)ab =(by, b,, by), pak je skalarni soucin vektoru b
a, b definovan nasledovné
a-b=a;-b;+a,-b,+a;-b;.

Z definice skalarniho soucinu lze dokazat platnost nasledujicich vlastnosti:
a) ab=b-a
b) a-(b+c)=a-b+a-c
c) (da)-b=a-(ab)=a(a-b)
d a-a=|a?,tj. |- va-a
e) a-b =0 pravé kdyz — bud vektor a, anebo vektor b je nulovy vektor
— oba vektory a i b jsou nenulové a jsou na sebe
navzajem kolmeé

Uhel mezi vektory a a b mGZzeme vypogitat ze vztahu
a,-b,+a,:h,+a,-h,

al ||

C0S ¢ =
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Prikiad 2.10:

Vypoctéte skalarni soucin a - b vektort a = (0, -2, 3) a b = (-9, -1, 4).
a-b=(0,-2,3)-(-9,-1,4)=0-(-9)+(-2) - (-1)+3-4=0+2+12=14
Priklad 2.11:

Rozhodnéte, zda jsou dané vektory a = (1, 1, -2) a b = (-4, 2, -1) na sebe
navzajem kolme.

a-b=(1,1,-2)-(-4,2-1)=1-(4)+1-2+(2)-(1)=-4+2+2=0

= skalarni soucin vektorl a, b je roven nule, tzn. vektory a, b jsou
na sebe kolmé

Priklad 2.12:
K danému vektoru a = (-1, 3, 5) najdéte alespon jeden kolmy vektor b = (x, 2, 3).

a-b=(1,35"-(x,2,3)=x+3:-2+5-3=-Xx+6+15=-x+21=0
PR §

Jednim kolmym vektorem k vektoru a je vektor b = (21, 2, 3).

Priklad 2.13:
Vypoctéte velikost vektoru a = (-1, 3, 5).

a| = Ja? +aZ + & = (1P +32+52 =1+9+25 = /35




—Priklad 2.14:

K danému vektoru a = (-1, 3, 5) najdéte prislusny jednotkovy vektor u.

a| = Ja? +a2 +a? = J(=1F +32 +52 =119+ 25 = /35

u:(ﬁa_za_s):(1 3 5):(—5 34/35 5\@)
a|’ Ja|’ |a| J357 /35 /35 3558868035

Priklad 2.15:

Spoctéte uhel, ktery sviraji vektory a=(-3,5,4)ab = (-2, 2, 0).

COS(p:al-b1+a2-b2+a3.b3: ~-3.(-2)+5-2+4-0 :
al-[o] \/(—3)2+52+42 -\/(—2)2+22+02
6+10+0 16 16 16 16 4

 oavsiie a0 B0 0 5o iogE 005

COS ¢ = g N e arccos% =36,87°
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~ 2.8 Vektorovy soucin
Vektorovym soudinem dvou vektortl a, b nazveme vektor |
c=axb,
ktery je kolmy na oba vektory a, b a ktery je orientovany
tak, aby vektory a, b, c tvofily pravotoCivy system.

Pro velikost vektoru ¢ = a x b plati vztah
Ic| = a] - [b] - sin g,
kde ¢ je uhel, ktery sviraji vektory a, b.

Jsou-li vektory a, b, c vyjadreny v Kkartézskych souradnicich, tj.
a = (a;, a,, ag), b = (b,, b,, b;), c = (¢4, C,, C3), pak pro souradnice vektoru
c = ax b plati, ze
C, = a,b; — azb,,
C, = azb, — a,b,,
C; = a,b, — a,b,,
a tedy
C =axb =(ab; —agh,) -1 +(azb; —a,bs) - J + (a;b, — a,b,) - k.
Vysledny vektor vektorového soucinu muzeme také symbolicky zapsat ve tvaru
determinantu i
c=axb=la, a, a,|
by b, b,
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Pro vektorovy soucin plati nasledujici vlastnosti:
a) axb=-(bxa) (vzhledem ke smyslu otaceni)

b) ax(b+c)=axb+axc

c) (@+b)xc=axc+bxc

d) (da)xb=ax(ab)=a(axb)

e) ax b =0 pravé kdyz — bud vektor a, anebo vektor b je nulovy vektor

— oba vektory a i b jsou nenulové a jsou navzajem
rovnobezne

BaExis ko xkoilcExk =]
g) Velikost vektorového soucinu se rovna plose rovnobézniku, jehoz strany
jsou urCeny vektory a, b.

VysSka rovnobézniku je
v=|a]-sing
a jeho plocha je
S=|bl-v=]al-|b]-sin¢g=]|c|=]axDb]|.
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"~ Priklad 2.16:
Vypoctéte vektorovy soucin a x b vektort a=(3,-1,5)ab = (4, 2, -1).
LoL 15225 3 5 3
c=axbh=[3 -1 5=i-‘_ JJ_J'.‘ JJ+|<.‘ ‘w:
D 4 450
g
=i-((-1)-(-1)-5-2)-j-(3:(-1)-5-4)+k -(3-2-(-1)-4)=i-(-9)-j-(-23)+k-10 =
= (-9,23,10)
Priklad 2.17:

Vypoctéte ploSny obsah rovnobézniku ABCD, jehoz strana AB je tvorfena
vektorem a = (3, O, -1) a strana AD vektorem b = (-2, 2, 1).

Rk
. _W—j-‘e’ _JFK-‘?’ 0‘:
st | =97 7
Sl
=i-(0-1-(-1-2)-j-(3:1- (- (-2))+k -(3:2-0:(-2))=i-2-j-1+k -6 =
=(2,-16)
S =c|=|axb|= 22 + (-1} + 62 = /4 + 1+ 36 = /41
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Dosadime-li do normalového tvaru rovnice roviny soufadnice bodu
M = Xu: Ymr Zuml » X = [X, Y, Z] & soufadnice normaloveho vektoru n = (a, b, c),
pak dostavame

MX - n =0,
(X-M)-n=0,

X=Xw Y=-Yw Z-2y) - (&, b, c)=0,

ax + by + cz — (axy, + by, + cz,) = 0.
OznacCime-li d = — (axy, + by, + cz,,), ziskavame obvykly tvar obecné rovnice
roviny, tj.

ax+by+cz+d=0.

Nezapomerfnme pfipomenout, ze musi platit (a, b, c) # (0, O, 0).
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Je-li d # 0O, tj. neprochazi-li rovina poCatkem soustavy souradnic, pak ji I1ze

urCit pomoci useku, které vytina na souradnicovych osach (této skuteCnosti
jsme pouzili pfi konstrukci stop roviny v Mongeove promitani).

Usekovy tvar rovnice roviny odvodime z obecného tvaru rovnice roviny.

Dle stanoveného pfedpokladu je d # 0, proto muzeme obecny tvar rovnice
roviny vydélit Cislem d. Potom piSeme

ax+by+cz+d=0,
2-X+E-y+£-z+1:0,
d d

Je-lidale a - b - ¢ # 0, mUzeme psat

i, 1 0
b

a
Poté naslednym dosazenim dostavame rovnici roviny v usekovém tvaru

Yoy

LY s i
v niz Cisla A, B, C urCuji useky, v nichz rovina protina souradnicove osy.
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Je-li nékteré Cislo z trojice a, b, ¢ rovno nule, pak je rovina rovnobézna s
prislusnou souradnicovou osou. Napf. je-li b = 0 a souCasné a - ¢ # 0, je dana
rovina rovnobézna s osou y a jeji usekovy tvar rovnice je

X Z

—+ —=1.
Al

Necht' je dana rovina, ktera prochazi bodem M = [X,,, Yu,» Zy] @ ktera je
rovnobézna se dvéma linearné nezavislymi vektory u = (u;, U, U;) a
vV = (Vq, V,, V). Pak libovolny bod X = [x, y, z] roviny vytvori s bodem M vektor
MX, ktery je linearni kombinaci vektort u, v. Mizeme tedy psat, ze

MX=X-M=t-u+s-v,
kde t, s jsou realna Cisla. Uvedena rovnice je vektorovou rovnici roviny.
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Vyjadrime-li z vektorové rovnice roviny bod X, pak plati, ze
X=M+tu+syv, tse R.
Dosazenim souradnic vektoru u, v a také souradnic bodu M dostavame, zZe pro
souradnice libovolného bodu X roviny plati
X=Xyttu, +sv; tse R
y=ymttu, +sv,
Z=2zyt+ttuz+sv,

Poznamka: Vylou€enim realnych parametru t, s z parametrického vyjadfeni
roviny dostaneme obecny tvar rovnice roviny.

Priklad 2.18:

Rovina «a je dana tfemi nekolinearnimi body A = [2, 1, 2], B = [3, 2, 1] a
C =[-5, 1, - 3]. ZapiSte normalovy, obecny, usekovy, vektorovy a parametricky
tvar jeji rovnice.

AB=B-A=(3-22-11-2)=(1.1 -1
B A5 7 1oy g
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Lol 1o ey 120
n“=ABxAC=|1 1 —1:i-0 _5‘_,'.‘ - _5‘+k.‘ - 0‘:

S 0 el % BT 5
=i-(1:(=5)=(-1):0)=J-(1-(-5) = (-1)- (-7) +k-(1-:0-1-(=7)) = (-5) - - (-12) + k-7 =
=(-5,12,7)

AX-n“ =0
(X-A)-n“=0

(x-2,y-12z-2)-(-5,12,7)=0 ...norméalovy tvar rovnice roviny
~5.(x-2)+12-(y-1)+7-(z-2)=0
-5x+10+12y -12+7z2-14=0

-5x+12y +7z-16=0 /-5 ...obecna rovnice roviny

—2x+2y+Lz-1=0
L1+%+% =1 ...U0sekovy tvar rovnice roviny
TR A
AX=t-u+r-v, treR
X-A=t-u+r-v
(x-2,y-1,z-2)=t-(11,-1)+r-(=7,0,-5) ... vektorovy tvar rovnice roviny
X=A+t-u+r-v, treR
X=2+t-7r
y =1+t
z=2-t-5r,t,r eR ...parametricky tvar rovnice roviny



Uvazujme primku p prochazejici bodem A = [X,, Ya, Z,] rovnobézné
s nenulovym vektorem a = (a,, a,, a;). Vektor a nazyvame

smérovym vektorem pfimky p. Libovolny bod X=[X, vy, Z]

lezici na pfimce p urCi spolecné s bodem A vektor AX,

ktery musi byt nasobkem vektoru a. Proto mizeme psat
AX =t-a,

kde t je realné Cislo, tzv. parametr bodu X.

PrepiSeme-li vektorovou rovnici pfimky pomoci bodu A, X, dostavame
X—-A =t-a, t e R,
X=A +t-a, teR.

Dosazenim souradnic bodu A, X a vektoru a do uvedené rovnice dostaneme
trojici tzv. parametrickych rovnic pfimky

X=Xy tt-a;teR
Yy=ya t1-a,
et s Y
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Poznamka. RuUzné body pfimky p jsou od sebe odliSeny jinou hodnotou
parametrut € R.

Poznamka: Smérovy vektor prfimky p neni urCen jednoznacné. Je-li vektor a
smeérovym vektorem primky, pak je jim i vektors =k - a, kde k#0 a
k e R.

Jsou-li vSechny tfi souradnice smérovéeho vektoru pfimky nenulova Cisla,
muzeme z trojice parametrickych rovnic pfimky vyjadfit parametr t € R, ¢imz
ziskame kanonicky tvar rovnice primky

el s e

a a, a;

Poznamka:. Tento systém rovnic je ekvivalentni parametrickym rovnicim
primky.
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Pfimka p muze byt také urCena jako prusecnice dvou rovin «, S. Potom jeji
rovnice je ur€ena soustavou obecnych rovnic rovin «, S, .
a. a*Xx+by+c*z+d=0,
p:afx+bfy+chz+d=0.
Uvedena soustava dvou rovnic pro tfi nezname ma nekonecne mnoho feSeni
(ale jen v pfipadée, Ze roviny nejsou rovnobézne). ReSeni soustavy rovnic zavisi
na jednom parametru. Odtud pak dostavame parametrické vyjadreni pfimky.

Poznamka: Smérovy vektor a pfimky p je kolmy na normalové vektory rovin
a, [, proto mize byt uren jako jejich vektorovy soudin a = n? x nf=
= N1 X Na.
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~ Priklad 2.19:
Primka p je dana svymi dvéma body A =[1, - 2, — 1] a B = [4, — 3, 2]. Napiste
vektorovy, parametricky a kanonicky tvar jeji rovnice.

a=AB=B-A=(4-1-3-(-2),2-(-1)=(3,-1,3)

AX=t-a, teR
X-A=t-a
(x-1,y+2,z+1)=t-(3,-13), teR ...vektorovy tvar

X=A+t-a, teR

x=1+3t

y=-2-t

z=-1+3t, teR ...parametricky tvar

Xty
3 = 3

b= , teR ...kanonicky tvar




