m TRANSFORMACIONES GEOMETRICAS w

Soluicion

Solucion
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I.- Hallar la ecuacion de la rotacion G q) donde el eje e = Xl_l = yal = Z_+11 y el &ngulo

o=27/3.

Solucion

El eje de rotacion e es la recta determinada por el punto A(1,1,-1) y el vector G =(1,0,-1).
1. Construimos una base B = {ii,,0,,{, j ortonormal y directa tal que Uy Jle:

i _E_(L O_LJ
ST RERE
i, =i siendo v L @, por ejemplo, V=(1,01) L d pues G-V=0=>0, =g:(i,0,i)
Vi v (V272
{3 =0y xd, =(0,-1,0)
1 0 0
2. Respecto de B la matriz asociada Mg= |0 cos%r —sin%r y la matriz asociada
.27 27
0 sin— cos—
3 3
11
N B V2 42
respecto de la base canonica Bc es M=PMgP™ donde P= Pg_g=| O 0 -1
1 1
-—— = 0
V2 2
146 3
4 4 4
Operando con Derive se obtiene que M= —@ —% —?
3 61
4 4 4

3. Laecuacion de G es de la forma X’=A+M AX donde A es un punto cualquiera de e

1 6 3
X' 4 4 4
. J6 1 6
Yy |= t| - - ——
, 4 2 4
O I B

4 4 4
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Il.- Clasificar y hallar los elementos caracteristicos de la transformacion geométrica
dada por la siguiente ecuacion:

1 1 0 0 \1

X |=|-1-2/2 -2 2 |x

y' 1 -2 —2)y

Solucion

La matriz asociada es Mz[

V2 -2

1. MM'=4l,, luego la transformacion geométrica corresponde a una semejanza de razon
k=++/4 =2. La designaremos S

N2 A2

) . . 1 .
2. La matriz asociada al movimiento es Q==M= 2 2 su determinante =1,
2 )Y 4

2 2

luego es una Semejanza directa por lo que Sic=HcyG(c.o)-

3. Caélculo de los elementos caracteristicos: C, a, -I (calculado)
C e el punto  doble: resolviendo  con Derive la  ecuacion

1 1 0 0 1
x|=[-1-22 -2 2 | x|, seobtiene
y 1 -2 -2y
2
coso=——
El angulo o es el que verifica que coso= 2 =
) 2
sino=——
2
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