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Poznámka.
  Keďže IPl 0= , v našom špecifickom prípade (elipsoid) musí 
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parametre a
vyšetrovaný bod:

rovnica plochy:
( IPl 0= )

gradient
(vektor normály):

normála plochy:

dotyková rovina:
( Idrovσ 0= )

Implicitné vyjadrenie plochy (značené "I" pred názvom)
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Pomocné členy pre ďalší výpočet 

Plv u0 v0,( )T 0 b 0( )→

Plv u v,( )T a− cos u( )⋅ sin v( )⋅ b cos u( )⋅ cos v( )⋅ 0( )→Plv u v,( ) Dv Pl u, v, 1,( ):= Pl
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Vektorová rovnica plochy
a jej derivácie:

u0 v0( ) 0 0( ):=Vyšetrovaný bod:
elipsoid s polosami
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gradient funkcie
troch premennych:

Užívateľské funkcie 

Diferenciálna geometria plochy
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Vektor normály
a dotyková rovina: 
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Plot

Plot u v,( ) a cos u( )⋅ cos v( )⋅ b cos u( )⋅ sin v( ) c sin u( )⋅( )T:=

c 1:=b 2:=a 3:=Grafické znázornenie:

hsmeryσ u0 v0, u', v',( )
0

1

0

0

1−

0

0

0

1−

0

0

1











→
Pozn.: 
Hlavné smery sú ktorékoľvek 2 vzájomne lineárne nezávislé 
stĺpcové vektory z matice " hsmeryσ", teda napríklad:
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Hlavné smery 

rovnica:
( rovhsσ 0= )
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prirodzenej 
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