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ECUACIONES DE LOS MOVIMIENTOS, HOMOTECIAS
Y SEMEJANZAS del Plano

Ecuaciones de los distintos Movimientos en E,

110 0
___'_ _____ f—
Sea la matrizz N =| O, | a,, a,, |, donde el transformado del punto O:
|
O'y : ay Ay

(O'XJZO’ZT(O) y M la matriz de la transformacion ortogonal asociada al movimiento, es
y

decir:

1. Identidad.

2. Simetria axial
3. QGiro

4. Traslacion
1
X' [=
yY

1 1 10 0 1
x'|=| O, +u | cosa seno ||x |donde:

|
y' O') +v !sena —cosa )|y

(O'X,O'y) son las coordenadas de T(O).

(u, v) son las coordenadas del vector traslacion.



La ecuacion anterior es equivalente a:

1 110 0 1
LA
xX|=|E]A B ||x
y) \F1B -A)ly

Ecuaciones de las Homotecias y Semejanzas en E,

Homotecias:
1 1 0 0)(1
. 1
x'|=| (I-kC, 1k 0| x
y) la-kc, 10 k)ly

Siendo k positivo o negativo segln sea la Homotecia directa o inversa.
(Cx, Cy ) = Centro de la Homotecia es tinico punto doble.
Semejanzas:
Semejanza directa S =H(, k' G, o):

Siendo C = (a, b)

S SR GG W)

1 110 0)(1
R

x|=|E]A -B

y' FiB A)\y

Semejanza inversa S = Hc, 1y Se:

x' a kcosa ksena ) x-a X'
= + =
y' b ksena -kcosa )\ y-b y'

I8 A B\x
= -+ S
F B -A)ly
1 110 0)\(1
S A
xX|=|E]A B |[|x
y) \E1B -A)ly



CONSTRUIR LAS ECUACIONES DE LOS
MOVIMIENTOS, HOMOTECIAS Y SEMEJANZAS del

Plano
Movimientos en E,

GIRO

Datos: elementos caracteristicos:

e Centro de Giro: C (C,, Cy)
e Angulo de giro: o

Ecuacion del Giro:
1 1| 0 0 1
x) (Cx) (cosa —sena) x—Cy e —
= + <| x'[=| O, | cosa -sena || X |,
y' O sena.  cosa \y—C, : S
y O') I sena  cosa |y
donde O’=(0’4,0’y) es el transformado del origen: T(O0)=0’

SIMETRIA AXIAL

Datos: elementos caracteristicos:
e Eje de simetria: ax +by+c¢=0
Ecuacion de la simetria axial

Tomamos un punto cualquiera del eje de simetria P = (Py, Py)

1y (110 0 (1

x") (P, cosa  seno |[ Xx—P, ———Fo———————— -
= + < x'|=] O | cosa  sena || X |,
y') \P sena.  —cosa ){ Y—P, ' !

y O') 1 sena  —cosa )y
donde O’=(0’,,0’) es el transformado del origen: T(O)=0’

TRASLACION

Datos: elemento caracteristico:

e Vector de traslacién: u = (uy, uy)



Ecuacion de la Traslacion

1 1 10 0)(1
S
X'|=lu, |1 O0f|x
y' uyiOI y

SIMETRIA DESLIZANTE:
SD — SE TU

Datos: elemento caracteristico:

e Vector de traslacién: u = (uy, uy)
e Eje desimetria: (x, y) =(a, b) + t (ux, uy) (tiene de inclinacion o/2)

Ecuacion de la simetria deslizante:

x' a cosa sena \(x-—a m
= 4 + =
[y'j (b} (sena —cosaJ[y —bJ (nJ

1 1 10 0 1
_____ S
x'|=| A+m | coso. sena ||X

|
y' B+n |seno. —cosa)\y

HOMOTECIAS

Datos caracteristicos:

e Centro de la homotecia: C, y C, (es Unico punto doble).
e Razoén: k

Ecuacion de la Homotecia:
1 1 f0 0)(1
(Cx)afk O * ) o | |- Gooe TR o
= x'[=|(1l- X
y) (Cy 0 k \y-Cy *
y' (1-KCy 10 k )y

Siendo k positivo o negativo segun sea la Homotecia directa o inversa.



SEMEJANZAS (k>0)

Semejanza directa S =H, k' G, o):
Elementos caracteristicos:
e Centro de la Semejanza: C, y C, (es Unico punto doble).
e Razén: k

e Angulo de rotacién: o

Ecuacion de la Semejanza directa:

PG v oe )= GG XL)=

1 110 0 1
110 0

xX|=|E]A -B

y) \FI1B Aly

Semejanza inversa S = Hc, 1y* Se:
Elementos caracteristicos:
e Centro de la Semejanza: C, y C, (es unico punto doble).
e Razén: k

o Eje de simetria: e: pasa por el centro

Ecuacion de la Semejanza directa:

X' C, . kcosa ksena | x-Cy
y' - Cy ksena -kcosa | y-Cy

0

PG AL



PROCEDIMIENTO PARA CLASIFICAR LOS
MOVIMIENTOS EN E,

I = Movimiento = Seguir paso 2.
1. Calcular M-M'={p-1= Homotecia o Semejanza.

# casos anteriores = Transformacion afin.

2. Calcular determinante (M).
a. Sidet(M) >0 = Movimiento directo:
1. Identidad. Todos los puntos son invariantes.

1. Giro. Solo tiene un punto invariante. Elementos caracteristicos:

1. Centro de giro, es el inico punto caracteristico. Se calcula
resolviendo la ecuacion en Derive: N-X =X — Lupa —
Nos daré un punto que sera el centro de giro.

2. Angulo, se iguala la matriz definicion de giro

cosa -sena : :
con la matriz dada en el enunciado
sena cosa

Se recomienda para calcular el dngulo utilizar la
calculadora.

1ii. Traslacion. No tiene puntos invariantes = Con derive cuando
queramos resolver N-X = X nos dara [], es decir no tiene
solucion.

Elementos caracteristicos:
1. Vector de traslacion. Calculamos el transformado del

origen (0, 0) — T(O) este punto se obtiene agrupando
todos los términos independientes de la ecuacion dada. Es

1i0 0
S

decir llegar alamatrizN=|a | 1 0], (a,b)esel
bl0 1

transformado del origen.
b. Si det(M) <0 = Movimiento inverso:

1. Simetria axial. Todos los puntos pertenecientes al eje de simetria
son invariantes. Elementos caracteristicos:



1. Eje de simetria. Se calcula con Derive resolviendo la
ecuacion NX = X = Nos tiene que dar una recta, que es el
eje de la simetria.

ii. Simetria deslizante. No tiene puntos invariantes. Al resolver la
ecuacion NX = X nos dard [], es decir no tiene solucion. La
simetria deslizante: Sq = S. - Ty. Elementos caracteristicos:

1. \#O

P T(P)
<O

Se calcula el punto P que es punto medio de O y T(O)
Calculamos el vector de traslacion u = T(P) — P.

2. Eje de la simetria deslizante. Debe cumplir:
Pasar por el punto P (punto medio de O y T(O) y tener la
misma direccion que el vector de traslacion.
Ecuacion del eje de simetria es: X=P+tu

Procedimiento para clasificar Homotecias y Semejanzas en E,

Homotecias, son faciles de identificar son matrices escalares, tienen la siguiente
estructura:

k 0
0 k)
Elementos caracteristicos:

e Razon de la homotecia: k (elemento de la diagonal principal).

e Centro de la homotecia: C es el Gnico punto invariante, se calcula resolviendo la
ecuacion NX =X.

Semejanzas
Se dara los siguientes pasos:
1. M-M"'=pl (si obtenemos este resultado y la matriz M no es del tipo de las
Homotecias se dice que es una Semejanza, si el producto M-M' no nos da pl, se

dice que es una Transformacién Afin). Si es una Semejanza seguimos con el
paso segundo.

a. Det(M)> 0 = Semejanza directa — Sc ) = Hicx' G(c,o)- Elementos
caracteristicos:



1. Razdn de Semejanza: k = \/5

ii. Centro de la Semejanza ( = al de la Homotecia). Resolver la
ecuacion NX = X.

iii. Angulo de giro: o Se iguala la matriz definicion del giro con la

matriz Q, siendo Q = é(M) (M matriz dada en el enunciado).

: . cosa -sena
Matriz definicion:

sén @ Cos o

b. Det(M) <0 = Semejanza inversa — Scx) = Hicx) Se.

Elementos caracteristicos:
1. Razon de Semejanza: k = \/5

ii. Centro de la Semejanza ( = al de la Homotecia). Resolver la
ecuacion NX = X.

c. Eje de semejanza es paralelo al eje de simetria axial. Debe cumplir:
Pasar por el centro de la Semejanza y tener el mismo vector direccion
que el eje de simetria. El Centro se conoce. Para calcular la ecuacion del
eje de simetria se resuelve con Derive la ecuacion Q-X = X, nos dara la
ecuacion vectorial de una recta, es decir Ax + By =0, cuyo vector
direccion es.

(-B, A). Luego ya podemos calcular el eje de Semejanza:
e: x=C+t(-B,A).

22 Forma

Despejar la matriz de la simetria axial de la ecuaciéon S =H-S, =
1 1 1
S.=H"- S donde la matriz de la Homotecia es: | (1- kKkC, -k 0
(1-kCy, 0 -k
La matriz S es matriz dada en el problema. Multiplicando la matriz
inversa correspondiente a la Homotecia con la matriz dada en el

enunciado se obtiene la matriz correspondiente a la simetria axial, Nie.
Para calcular el eje de simetria: N X = X



ECUACIONES DE LOS MOVIMIENTOS, HOMOTECIAS
Y SEMEJANZAS del Espacio

Sea la matriz:

110 0 o '
Ui - O,
O la, a, a;
N=| " , donde el transformado del punto O: T(O) = | O',
O i1a, a, a
y | %21 22 23 o'

| z

'
O, jay; a; ay
y M la matriz de la transformacion ortogonal asociada al movimiento, es decir:
T
M=lay ay ap

a3; 43 433
Ecuaciones de los distintos Movimientos en Ej;, respecto una base B = {ﬁ, v, Vv}

6. Identidad.

1 10 0 0)(1
¢l o070«
y| {010 1 oy
z) oo 0 1)lz
7. Simetria especular
1 110 0 0)/(1
x| [0, 7-10 0fx
y| [0,10 1 0fy
7Z) \0,;0 0 1)z
8. Giro
1 110 0 0 1
x| |0 11 0 0 ||x
y' o' iO coso -senda ||y
z) (0,0 sena cosa )|z

9. Simetria rotacional: S =Sy G, o)

1 1 !0 0 0 1
x0T | x
y' - 8 i 0 cosa -sena ||y
VA o) iO sena cosa )|z

10



10. Traslacion

1 110 0 0)(1
x| [u 1l 0 0fx
y' uZEO I 0|y
) (u; 10 0 1)(z
Ui

u3
1 1 10 0 0)(1
______ e =
X'| |[A+u; ;-1 0 0]|x
y| [B+u, 10 1 0|y
z) (C+us; 10 0 1)(z
12. Movimiento Helicoidal: H = G, o) Tj
1 1 {0 O 0
______ e T
x"| [ Atup 1 0 0
y'| | B+u, iO cosa -sena
z' C+uz 10 sena cosa

11



CONSTRUIR LAS ECUACIONES DE LOS MOVIMIENTOS, HOMOTECIAS Y SEMEJANZAS

del Espacio

“Se conocen los elementos caracteristicos y se quiere calcular la ecuacion matricial del movimiento respecto la base can6nica”.

La matriz de un movimiento en la base canénica se obtiene realizando la operacién siguiente: P-M-P, P es la matriz de pasoy M es la
matriz del movimiento en la base B. La tinica matriz que esta respecto la canénica es la matriz de traslacion.
Calculo de los vectores de la base B:
1) El primer vector es el director del eje o perpendicular al plano de simetria (segin dato). Normalizar el vector
2) El segundo vector se obtiene aplicando el producto escalar ya que debe ser cero. Normalizar el vector
3) El tercero se obtiene aplicando el producto vectorial. Normalizar el vector.

R ={A,{&,§,Vv}}

Matriz de cambio de

Clasificacion . la referenciaR a la Ecuacion matricial de la transformacién en la base Canénica
Referencia canénica
ortonormal
Giro A un punto
Elementos cualquiera del 1 0 0 0 4
caracteristicos: | eje. (invariante) 1 0 0 03)1L 0 0 0 10 0 0 1
Eje de giro A(Xa, YA, ZA) p= Xy W VW x' XA woviowy 01 0 0 XA U Vi Wi X
A.ngulo de u Ve(.:tor director Yy Uy VvV, W, y' YA Uy Vo Wy 0 0 cosa -—-sena YA Uy Vo Wy y
giro del eje : Z, Uy VoV z' zp uz vy w3z \0 O sena cosa \zp u3z vz w3 zZ
normalizado
u =(u1,u2, Il3)
Simetria A un punto 1 0 0 0 4
especular cualquiera del 1 L0 0 0)1T 0 001 0 0 O 1
Elementos plano. p= LV x| |xa up v w0 -1 0 Ofxa up vp Wy X
caracteristicos: | (invariante) Y, U, v, w, 3! YA Uy Vo W, |0 1 0fya u, vy, wy y
Flano de Alxa, Y4, Za) Zy Uy V3V z') \za uz vz w3 )0 0 1A\za uz vz w3) \z
simetria u vector normal

12




al plano

normalizado

u=(u1,u2, u3)
Simetria A punto de
rotacional: interseccion del
S=G-S plano y eje

; . 1 0 0 O -1
Elementos (invariante) 1 1
caracteristicos: | A(Xa, Ya, Za) p— Xy U VW 0 X
Eje de giro u Veptor director Y, U v, W, 0 —sena | yA Up y
gls(g)ulo de del eJel. ) Z, u v, v 0 e
i normalizado
Plano de u=(u,uz, u3)
simetria
Traslacién v vector No se utiliza otro sistema

c de referencia. Se trabaja 0 0 O
Elementos traslacion : ;
teristi N =ttt en la referencia canoénica
caracteristicos: | v = (ty, ty, t,) Las coordenadas del 1 0 Of x
Vector de punto transformado del 0 1 Ofy
traslacion origen son (t,ty.t,),
coinciden con las del 0 0 1)\z
vector de traslacion

Simetria A punto
deslizante: cualquiera del
S=ST plano. A(XA, Ya, 1 0 0 0
Elementos ZA) 1 0 0 0 0)1
caracteristicos: | u# vector normal p= Xy U VW 0 0 1 0 0fx
P.lano (,le al plang Y, U v, W, 0 1 0 01 0y
simetria riormallzado Z, v, v 0 0 1 00 1)z
Vector de u=(u,uz, u3)
traslacion y vector

traslacion

13




‘_}. — (tX, tya tZ)

Movimiento | A punto
Helicoidal: cualquiera del
H=GT eje.
Elementos | A(xa, ya, Za) L 00 0}y (1 o o oYro o 0 Y1 0 0o o)'(1 00 oY1
CEiiafit:I;iS;i)cos :l‘éjg’tor dlrector P= xA ul vl W] X XA U Vi W1 0 1 0 0 XA U Vi W1 tx 1 0 0fx
Angulode normalizado YV, U, vV, W, y YA Uy Vp Wy [0 O cosa —sena|ypa Uy Vo Wo ty, 01 Ofy
giro 1 =(uy,uy, uz) Z, Uy V; Vv, z' zp u3 vy w3 A0 O sena cosa \zp uz vz w3 t, 0 0 1Mz
Vector de v vector
traslaciéon traslacion

V=(tx, ty, t,)

14




RESUMEN DE LAS ECUACIONES OBTENIDAS

Referencia
ortonormal . - .
Clasificacion Ecuacion matricial de la transformacién en la base R
R= {A,{u,v, W}}
Giro A un punto cualquiera del
. . 1 1 0 O 0 1
Elementos eje. (invariante)
caracteristicos: | A(Xa, Ya, Za) x' _ 01 0 0 X
Eje de giro u vector director del eje ' 0 0 cosa —sena |y
A.ngulo de riormallzado 5 0 0 sena cosa |z
giro u=(u1,uz, u3)
Simetria A un punto cualquiera del
. . 1 1 0 0 0)1
especular plano. (invariante)
Elementos A(XA, YA, ZA) x' _ 0 -1 0 0fx
caracteristicos: | u vector normal al plano ' 0 0 1 Ofy
P.lano (,le riormallzado = 0 0 0 1)z
simetria u =(uy,uy, u3)
Simetria
rotacional: A punto de interseccion
S=G-S del plano y eje
Elementos (invariante) ! L & v :
caracteristicos: A(Xa, YA, ZA) X 0 -1 0 0 X
Eje de giro y' 0 0 cosa —-senal|y
A.ngulo de u vector d1re'ctor del eje 2 0 0 sena cosa |z
giro normalizado
Plano de u =(uy,uy, uz)
simetria

15



Traslacion 1 1 0 0 0)1
Elementos » )

caracteristicos: v vector traslacion x| 1 0 0 «x

Vector de V= (to ty, t) y t, 01 0}y
traslacion z'). &, 0 0 1){z
Simetria

AU A punto cualquiera del

S=ST . 1 1 0 0 O)Y1 O O 0})1
e A ) ¥ J0 -1 00|t 10 0fx
Caracteristicos: | = . tor normal al plano 1o 1 ollt. 0 1 0

L LG normalizado ’ ! ’
simetria _ z 0 0 1At, 0 0 I\z
Vector de ZEURL,

traslacion

Movimiento

Helicoidal:

H=GT A punto cualquiera del 1 Lo o 0 L 0 0 oY1
Elementos eje.

caracteristicos: A(Xa, Ya, Za) x| 101 0 0 t, 1 0 0fx
Eje de giro u vector director al eje, ¥y 10 0 cosa -sena t, 01 0]y
Angulo de normalizado . 0 0 sena cosa \t. 0 0 1)z
giro u =(uy,up, u3) “

Vector de

traslacion

16



Procedimiento para determinar las ecuaciones de las

Homotecias y Semejanzas en E;

Homotecia

Se tiene los elementos caracteristicos de la Homotecia:

e Centro: C=(C4, C,, C)
e Razén: k

La ecuacion matricial de la Homotecia es:

1
x' C, k0 0)x-C, ;
X
V=G [#]0 £ 0 y-C,| & '
2) lc.) lo o k)z-c, ¢
z

Semejanza

Se tiene los elementos caracteristicos de la Semejanza:

e Centro: C =(Cy, Cy, C))
e Razon: k

e Ejedegiro: X=C+tl
e Angulo de giro: a

Ecuacion matricial de la Semejanza:

Matriz de la Homotecia

1 10 0 0
________ e
(I1-KC, |k 0 O
1-K)Cy 10 k 0
(1-KC, 10 0 k
Matriz del Giro
X' C, 1 0 0 x-C,
y'|=|C, |+|0 cosa -sena|y-C, |<
z' C, 0 sena cosa z-C,

0
0
cosa

sena

N < »x =

0
0
—-sena

cosa

Multiplicando las dos matrices se obtiene la matriz de la Semejanza.



PROCEDIMIENTO PARA CLASIFICAR LOS
MOVIMIENTOS EN E;

Se realizaran los siguientes pasos:

I Movimiento = Seguir paso 2.

1. Calcular M-M'= {p-I Homotecia o Semejanza

# de los casos anteriores Transformacion afin.

2. Sidet(M) =1 = Movimiento directo:

e Identidad, todos los puntos son invariantes.

. recta de puntos invariantes.

e Traslacion, no hay puntos invariantes y la
dimension de vectores invariantes: dim F = 3.

e Mov. Helicoidal, no hay puntos invariantes y
dim F=1.

Si det(M) = -1 = Movimiento inverso:

e Simetria especular, plano de puntos invariantes.
. , 1 punto invariante.
. , No tiene puntos invariantes.

3. Calculo de puntos invariantes

3.1 Movimiento directo

Con DERIVE:

GIRO

N-X =X — Lupa (resolver), marcamos x, y, z — si el
resultado es una recta (interseccion de dos planos) — la recta
dada es el eje de giro.

Calculo del angulo de giro

Se iguala la traza de la matriz definicion del giro y la traza de la
matriz M dada en el enunciado, es decir: 1 + 2 cos o = traza
matriz M dada.

N-X =X — Lupa (resolver), marcamos X, y, Z — no tiene
solucion [] — No tiene puntos invariantes.

Si el movimiento es una traslacion se reconoce inmediatamente

ya que la matriz N debe tener la siguiente estructura:

18



Si es Movimiento helicoidal, H = G, o Tj

Para calcular sus elementos caracteristico dar los siguientes
pasos:
1. Calculo del vector de traslacion.
M:X =X — nos da la direccion del eje e paralelo a u
Derive nos presenta la recta en forma paramétrica (k) >
u = (fi(k) , f2(K) , f3(k))
Calculo del parametro k del vector u
H=G,o T; — despejamos Ge,o=H- T
Tenemos las siguientes matrices:

N — matriz dada en el enunciado

1 1000
£ 11 0 0
K10 10
f5(k) 10 0 1

Multiplicamos estas dos matrices (N-T_;) = N¢ matriz de giro.

— Ng X=X — Formamos la matriz (Ng —I) e imponemos la
condicion de que el rg(Ng — I) = 2 es decir tomamos un
determinante de orden tres donde obligatoriamente una de las
columnas es el vector de traslacion e igualamos a cero y
despejamos k.

Sustituimos k en el vector de traslacion y obtenemos u

Calculo del parametro del eje de giro

Sustituir k en la matriz de giro y resolver con Derive:

Ng'X = X — Lupa (resolver), marcamos x, y z — nos da la
ecuacion del eje.

Calculo del angulo de giro: 1 + 2 cos a = traza Mg

19



3.2 Movimiento inverso

Con DERIVE:

Simetria especular
N-X =X — Lupa (resolver), marcamos X, y, z — nos dara
como solucion un plano, que sera el plano de simetria.

Simetria rotacional S = Sz G, o

N-X =X — Lupa (resolver), marcamos X, y, z — nos dara
como solucion un punto — punto invariante

Calculo del eje de giro

Eje de giro pasa por el punto invariante y el vector director se
obtiene resolviendo M-X = - X (Derive)

Calculo del plano
El plano y el eje son perpendiculares entre si, el vector director
del eje coincide con el vector normal del plano cuyas
componentes son los coeficientes de la “x”, “y” y “z” del plano
y para calcular el término independiente obligamos que pase por
el punto invariante.

Ax+By+Cz+D=0

Calculo del angulo de giro

1+ 2 cos o =traza Mg

Simetria deslizante: : S =S, Ty

N-X =X — Lupa (resolver), marcamos X, y, Z — no tiene

solucion [].

T(M)

T ___z_________Q__
¢

»
0”

4

20



Calculo del vector traslacion

_ 0+T(0)
2
2. Calcular T(M) — transformado de M
Sustituir en X las coordenadas del punto medio M en la
ecuacion: X’=NX
3. Cilculo del vector de traslacion: u = T(M) - M

1. M

Calculo del plano
SD: Sn' Tﬁ = Sn: T_ﬁ SD

La matriz de Sp es la dada en el enunciado.

110 00
IR O
cup 1100
T_ﬁ— |
“uy 1010
“uy 10 01

El producto de estas os matrices nos da la matriz de la simetria
especula: N, = N, X=X — Lupa (resolver), marcamos x,y,z —

se obtiene el plano de la simetria especular.

Procedimiento para clasificar las Homotecias y Semejanzas en E;

Ecuacion de las Homotecias:

1 110 0 0Y1
| |d-1c, 'k 0 ofx
y| |a-kc, 10 k o]y
2) \a-%C, 10 0 k)\z
1 10 0 0
1-C, 'k 0 0 £ 00
“la-wc, to k o] M7 KO
Y 0 0 k
(1-k)C, 10 0 k

Elementos de la Homotecia
e Razon de la homotecia: k elemento de la diagonal principal de la matriz M.

e Centro ¢l tinico punto invariante: C = (C,, C,, C,)
Se calcula resolviendo con derive: N X =X.

21



Semejanzas S = Hici ° Gee. o

Se dara los siguientes pasos:
1. MM'=pI(si#ly #p]1= transformacion afin)

2. Si Det(M) >0 =Semejanza directa.
Si Det(M) < 0 =Semejanza inversa.

3. Calculo de los elementos caracteristicos
Semejanza directa o Semejanza inversa

e Razon. k=\/5 = conk>0
Explicacién: M-M' = p-I; sabemos que M-M' =kQ - kQ' = K QQ'=
= K’I.Luegok’=p = k:\/g

e Centro: tnico punto invariante, se calcula resolviendo con Derive
NX =X nos dara un punto.

e Ejedegiro.
o0 Primera forma de calculo

Se calcula la direccion del eje de giro:
La matriz correspondiente al giro es:

1 ) . )
Q= m ‘M, si es una semejanza directa en E,

1 . ) .
Q= _k ‘M, si es una semejanza inversa en E;

Y resolvemos con Derive QX = X, nos dara la ecuacion de una
recta como interseccion de dos planos, pasamos dicha ecuacion a
paramétricas y los coeficientes de los parametros seran las
coordenadas del vector director del eje de giro.

La ecuacion del eje de semejanza es la recta que pasa por el
Centro y tiene como vector director la direccion del eje de giro.
Ecuacion en forma vectorial es: Xx=C+tu

0 Segunda forma para calcular el eje de giro

Despejar el Giro de S = Hc, + 1) ° Gie, o). Es decir:
_ ! _
G, ,=H ( )S_H[C,LJS
+k

Con Derive resolvemos Ng X=X y nos dara el eje de giro.

C,tk

(e.t)

e Angulo de giro: 1+ 2 cos o = Traza de Mg
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0,=C,—KC,=(-k) C
0,=Cy—K Cy=(1-k) C,
0.=C,-KC,=(1-k)C,

1 1 10
———————— [
x' 1-kC, |k
Luego: = |
y' (1-k)C, | 0
Z) \a-%c, 10

N < X
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