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Geometria Euclidea II:

Isometrias o Movimientos.

1. Encuentra la expresién analitica de las siguientes isometrias:
a) La simetria deslizante de eje paralelo a la recta 2z +y = 3 y que transforma (2,1) en (1,0).

b) El giro de dngulo /3 que lleva (2,1) en (1,0).

2. Determina las ecuaciones (respecto del sistema de referencia candénico de A%(R)) de la simetria axial
con respecto a la recta y +x = 1.

3. Considera la familia de afinidades de A%(R) dadas por las ecuaciones (con respecto a un sistema de

(3)-(2)

Determina los valores de los pardmetros a, by ¢ para los que estas afinidades son movimientos y calcula

referencia candnico):

sus elementos geométricos.

4. Estudia las siguientes isometrias del plano:

x’:72+%x7§y x’:§x+§y
yl:1+§x—|—%y )

5. Sea R = {P;v1, 02} un sistema de referencia ortonormal (con respecto al producto escalar usual) en
el plano affn A?(R). Consideremos los puntos de coordenadas A = (1,0)g, B = (0,—1)g, C = (2,2)r ¥y
D= (-2,-2)%.

a) (Existe alguna traslacién T' en A%(R) tal que T(A) = By T(C) = D?
b) ;Existe alguna simetrfa axial S en A%(R) tal que S(A) = B y S(C) = D? ;Es tnica? En el caso

de respuestas positivas, calcula los elementos geométricos de S.

6. Sean R = {O;e1, e2} una referencia ortonormal y f : A%2(R) — A2%(R) un giro de dngulo 7/2 y centro
un punto en la recta x +y = 1.

a) Escribe la matriz de la aplicacion lineal asociada a f.

C

)
b) Escribe la expresién en coordenadas de f respecto de R.
) Calcula la imagen por f del punto (1,1).

)

d) Describe geométricamente las imdgenes de (1,1) por todos los giros de dngulo 7/2 y centro un

punto en la recta x +y = 1.



7. Determina las ecuaciones (respecto del sistema de referencia candénico de A?(R)) del movimiento
helicoidal de eje la recta x = y = z, dngulo de rotacién 6 = w y vector de traslacién ¥ = (3, 3, 3).

8. Encuentra la expresién analitica de las siguientes isometrias de R3:

a) La reflexién o simetria respecto al plano 3z —y + 2z = 1.

b) La rotacién helicoidal respecto al eje ((1,—1,0)), con dngulo 7 y vector de traslacién (2, —2,0).

¢) La composicién de la isometria del apartado a) con la del apartado b).

9. Estudia las siguientes isometrias de R3:

¥ =1+ go+ Py + g P =14y
— V2 V2 _

Yy =1+ 5w — 2 S Y =1—z2
r_ 1 V2 2 =—x

1
Z =gt - 5Y+az

10. Sea f : A3(R) — A3(R) la afinidad cuyas ecuaciones respecto al sistema de referencia ortonormal
R ={0;e1,e9,e3} son

1 0 0 -1
fly = 2 |+]1 0 1 0
z 1 1 0 0 z

a) Demuestra que f es una isometria (movimiento).

b

) Decide de manera razonada si f preserva o invierte la orientacién.
c) (Tiene f puntos fijos?

d) Clasifica la isometria y describe sus elementos geométricos.

11. Sea f : A3(R) — A3(R) la afinidad cuyas ecuaciones respecto al sistema de referencia ortonormal
R ={0;e1,e9,e3} son

1 -1 0 0
f = 1 + 0 0 1
z 0 0 1 0 z

Prueba que es una isometria, clasificala y describe sus elementos geométricos.

12. Sea f : A*(R) — A3(R) la isometrfa cuyas ecuaciones respecto al sistema de referencia ortonormal
R ={0;e1,e2,e3} son

1 -1/2 1 1 z
fly = 1 |-2 1 —-1/2 1
z 0 1 1 —1/2 z

Clasifica esta isometria y describe sus elementos geométricos.

13. Considera las isometrias f;(X) = a; + AX con

4 7 -4 -1

A=il1 4 s a=|1 a5 =+ 1
—9 1 — ) 2—9 -
8 —4 1 4

Estudia cada uno de estos movimientos indicando sus elementos geométricos.



