
Reconhecimento de cônicas 

𝑎𝑥2 + 𝑏𝑥𝑦 + 𝑐𝑦2 + 𝑑𝑥 + 𝑒𝑦 + 𝑓 = 0 

 

∗ {
2𝑎ℎ + 𝑏𝑘 + 𝑑 = 0
𝑏ℎ + 2𝑐𝑘 + 𝑒 = 0

 

 

I) a) Translação: O sistema * tem solução (h, k). 

A cônica depois da translação: 𝑎𝑢2 + 𝑏𝑢𝑣 + 𝑐𝑣2 + 𝑓′ = 0 

𝑓′ = 𝑎ℎ2 + 𝑏ℎ𝑘 + 𝑐𝑘2 + 𝑑ℎ + 𝑒𝑘 + 𝑓 

b) Rotação – autovalor 𝜆 

det(
𝑎 − 𝜆

𝑏

2
𝑏

2
𝑐 − 𝜆

) = 0 

𝜆2 − (𝑎 + 𝑐)𝜆 + 𝑎𝑐 −
𝑏2

4
= 0 → 𝑅𝑎í𝑧𝑒𝑠: 𝜆1 𝑒 𝜆2 

A cônica fica: 

𝜆1𝑡
2 + 𝜆2𝑤

2 + 𝑓′ = 0 

 

II) a) O sistema * não tem solução. 

b) det(
𝑎 − 𝜆

𝑏

2
𝑏

2
𝑐 − 𝜆

) = 0 → 𝜆1 𝑒 𝜆2 𝑟𝑎í𝑧𝑒𝑠 

Achar os autovetores e depois substituir nos sistemas: 

𝜆1 → {
(𝑎 − 𝜆1)𝑥 +

𝑏

2
𝑦 = 0

𝑏

2
𝑥 + (𝑐 − 𝜆1)𝑦 = 0

 (𝐸𝑠𝑠𝑒 𝑠𝑖𝑠𝑡𝑒𝑚𝑎 𝑠𝑒𝑚𝑝𝑟𝑒 𝑡𝑒𝑚 𝑖𝑛𝑓𝑖𝑛𝑖𝑡𝑎𝑠 𝑠𝑜𝑙𝑢çõ𝑒𝑠)   

𝑣1⃗⃗⃗⃗ = (𝑥1, 𝑦1):√(𝑥1
2 + 𝑦1

2) = 1 

𝜆2 = {
(𝑎 − 𝜆2)𝑥 +

𝑏𝑦

2
= 0

𝑏𝑥

2
+ (𝑐 − 𝜆2)𝑦 = 0

→ 𝑣2⃗⃗⃗⃗ = (𝑥2, 𝑦2):√𝑥2
2 + 𝑦2

2 = 1 

A cônica fica:  

𝜆1𝑡
2 + 𝜆2𝑤

2 + (𝑑𝑥1 + 𝑒𝑦1)𝑡 + (𝑑𝑥2 + 𝑒𝑦2)𝑤 + 𝑓 = 0 

Sendo 

(𝑑𝑥1 + 𝑒𝑦1)𝑡 + (𝑑𝑥2 + 𝑒𝑦2)𝑤 = (𝑑 𝑒) (
𝑥1 𝑥2

𝑦1 𝑦2
) (

𝑡

𝑤
) 

 


