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TRANSFORMACIONES EN EL PLANO

ESTRUCTURA DE CONTENIDOS

TRANSFORMACIONES EN OBJETOS DE DISENO

MOVIMIENTOS EN EL PLANO. DEFINICION

TIPOS DE TRANSFORMACIONES

1. TRASLACION
COMPOSICION DE TRASLACIONES
2. ROTACION
COMPOSICION DE ROTACIONES DEL MISMO CENTRO
3. SIMETRIA CENTRAL
COMPOSICION DE SIMETRIAS CENTRALES
4. SIMETRIA AXIAL
COMPOSICION DE SIMETRIAS AXIALES. CASO 1,2 Y 3

HOMOTECIA

SEMEJANZA
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| | Lampara Tango
Francisco Gomez Paz

\\ // Tres barras de aluminio mdviles se

\ unen por conexiones de elastomero a
\¥/ una base triangular de acero
)\ inoxidable. La armonia de un

I\ movimiento de danza se hace metal

en la 7ango D77 LED - Léampara de
1\ pie. El giro en torno a la cintura en
|\ que se reunen las aristas permite a la
1|\ luminaria tomar distintas formas y
jugar con la asimetria geométrica. La
|\ torsion del cuerpo de la [dampara fluye
hasta el triangulo superior, que aloja
|\ la iluminacion LED. Asi, se crea un
angulo que orienta el haz de luz

| ~ indirecta, cuya intensidad puede
) regularse. Las dimensiones de la base
\ // «+ /~ sonde47,5x 54 cmy tiene una altura

5. =J¥ /S de 167 cm.



Banco Bois
Cristian Mohaded

Surge del re-uso de diversas maderas que
se encuentran en talleres, madereras, y
aserraderos, en pequenas piezas. Mono
pieza generada por la ‘fusion’ de varios
tipos de maderas.




Lampara de techo Parabola
Cristina Mohaded

Lampara suspendida que queda
levitando en el vacio por su
sutileza en la curva que le da
movimiento. Esta realizada en
alambre de acero curvado y
acabado lacado champagne.
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llla multifuncional Exocet
Stéphane Leathead









TRANSFORMACIONES EN EL PLANO

76 W D=

| Transformaciones en el Plano

Llsmamas transfarmacion en el planc a
tods masirmisnto en el mismo mediants el
cual a una figura dada le corresponde otra
congruents o semejante a ella.

Ezta transformacion hace que a cada punta
dela figurs inicial, le correspondauno y sdla
unod ﬁa sagunda figura llamado imagen o
transformado del primera.

NOTACION

fra—a OBEN fla)=a
fib— b’ 0 eENfib) = b
fic — ¢ 0BEN fld =c”

B rasLacion

Sellama traslacion devectar %" a la
transformacion en el plano que a cada
purito p de crigen le haca comesponder un
purito p” del misme plano coma imagen.
El vector "™ tiene una direceion,

un sentide y un madulo que

=5 |a medida de su longitud.

MOTACION
T,:p—p QBIEN p'=Tip)

...interés por estudiar las transformaciones de las figuras y
analizar cudles son las propiedades que se mantienen en
dichas transformaciones...

H roracion

Sedenomina rotacien, de centro %", y de
éngulda giroa'e_:‘a'a |a transfommacicn dal
plano, que atods purto ale hace comesporder
cormimagen otro purte & del mismre plare,
talquz ca=oa’ y aca’=hek’.
Fara reslizar una rotecion necesitamos tres
elementos:

- un centro de rotacian,

- un &ngulo de rotarisn,

- un santido de gim {positiva o negativel
El angulo de giro &= un éngulo orientade,
porlo tanto: aca” # a'a

MNOTACION

Ehmﬂ:a—ra'

SIMETRIA CENTRAL

Sa llama simetria de centra *o” & la
transformacion del plane, que a cada
punto p de éste hace corresponder
otro punto p* del mismo plans, tal que
laz semirrectas op ¥ op’ son opuestas.
Leos puntos p y p’ se denominan
simétricos con respecto al centro “o™.

MOTACKIH
§,:p—p OHENP =5, (p)

SIMETRIA AXIAL

Sellama simetria axial, de sz E ala

transformacian del plan en si mismo, que
acada punto pde este hacs correspander
otro punto p' del misma plans, tal que el &e
E=slameadatiz de ks segmentos pp’ v qa’.

HOTACIGN
S,:p —+p' OEENp'=5, (p)

=

e ] 5

TIPOS DE TRANSFORMACIONES

B vomorecia

Sea "o un punto fijo en al planc y *k™ un
numera real distinta de cara (k2 0), se
llama Hometecia de centro e y razen

k alafuncicn que atode punto a del
plano hace corrssponder ofro punto

& talqueioa’=k.oa

HOTACIGHN
HioK:a—ad0BENH o Wa=a"kz0

rF

oa' ah nr:
oo

oa n.h

B semesanza

Se llama semsjarza a toda composicién
de un movimiento itraslacion, rotacion,
simetria central o simetria axiall con
unahomotecia En el ajermplovemes a
comkinacion de una hamatecia [de razdn
k™ nagativa) con una simetria axial

MOTACKIN
5, (abel;H (o, k)

7bid



TRANSFORMACIONES EN EL PLANO

MOVIMIENTOS EN EL PLANO

= En un MOVIMIENTO la Ginica TRANSFORMACION que se observa es el CAMBIO
DE POSICION

= La figura NO SE DEFORMA: MOVIMIENTOS RiGIDOS: CORRESPONDENCIA PUNTO
A PUNTO

A cada punto de la figura inicial le
corresponde uno y sélo uno de la segunda:
imagen o transformado del primero.

Estas transformaciones son funciones

~ a”
puntuales.
b b f:a—>a’
— ~N ’
_ ~ f:b>b f:F>F
- d N b” . ’
C ~ f:coc



TRANSFORMACIONES EN EL PLANO

TIPO DE TRANSFORMACIONES

1. Traslacion “QA

2. Rotacion

3. Simetria Central ‘g >SS

—— -
4. Simetria Axial ‘ : A
<



TRANSFORMACIONES EN EL PLANO

> Dado el par ordenado (p, p’) quedan
Pe > P’ determinados:
origen extremo o - Distancia
punta - Direccion
- Sentido
Todo segmento de recta orientado se llama
“vector”.
p’ .
Definicion:
. s —>
Se llama “traslacion” de vector v ala
q transformacion en el plano, que a cada punto p
r le hace corresponder como imagen otro punto
p’ del mismo plano tal que:
Los vectores congruentes,
paralelos y del mismo — —
. -
sentido se llaman Pp =V

equipolentes
oo’ T qq T P 11 s

T>r:pop




TRANSFORMACIONES EN EL PLANO

1. TRASLACION
COMPOSICION DE TRASLACIONES

T,:ab—oa’b’; T,:a’b’ > a”b”

Si al segmento ab se le aplica la traslacion
T, y T,, existe una traslacion T que
transforma ab en a”b”. El vector de la

.7 >  —,
traslacion es v=aa

— _ > —>

T:ab—>a"b” v =aa”

La traslacion se llama compuestade T,y T,
b” T,oT,=T

_> .
a’» TT H;n El vector v se denomina suma de los

vectores V. y v

_>
V,+V,=V



TRANSFORMACIONES EN EL PLANO

1. TRASLACION

Para senalar una traslacion se utiliza un
vector , que indica direccién, sentido y
magnitud del movimiento.

Ala figura 1 se le aplicd una

traslacion segun el vector

9

http://slideplayer.es/slide/4040329/ _
Figura 1



TRANSFORMACIONES EN EL PLANO
1. TRASLACION




TRANSFORMACIONES EN EL PLANO
2. ROTACION

angulo de giro
o amplitud

centro

ao=2ao
bo =b’o

co=co

Definicion:

Se denomina rotacidn, de centro o, y de

’ o n r e 7
angulo de giro aoa” a la transformacion del
plano en si mismo, que a todo punto a le hace
corresponder como imagen otro punto a’ del

mismo plano, tal que:

— — I
oa=0a’ para aoad’

4 g ’
R(o'aoa,). a —»>a

El angulo de giro es;\l‘m angulo orientado, por
N .
lo tanto: aoa” # a'oa



TRANSFORMACIONES EN EL PLANO

2. ROTACION
COMPOSICION DE ROTACIONES DEL MISMO CENTRO

R,:ab—>a’’; R,:a’b’— a”b”

[ Si al segmento ab se le aplica la rotacion
o/lz//’ ‘\\011 R; Y R,, existe una rotacion R que
i AN transforma ab en a”b”. El angulo de la
/ \\ . s X X ”
/ \ rotacion es ‘0l = aoa

b" a’ b
- -~ ~ ~
\/ ~\a Rio:q) : @D —> a@”b" | 'a = a0a”

La rotacion se llama compuesta o producto
0 deR, yR,
R; 0 R, =R (selee R1 compuesta con R2 o R1 por R2)

El Angulo & 'se denomina suma de los

angulos o y ‘@)
~
o Ha, = a



TRANSFORMACIONES EN EL PLANO
2. ROTACION




TRANSFORMACIONES EN EL PLANO
2. ROTACION




TRANSFORMACIONES EN EL PLANO
3. SIMETRIA CENTRAL

p,oyp’
q,0yq’ > estanalineados

royr
o es el punto medio de los
segmentos pp’, qq’y rr’

Definicion:
Se llama Simetria de centro “0” ala
transformacion del plano en si mismo, que a
cada punto p de éste hace corresponder otro
punto p’ del mismo plano, tal que las

. —  —>,
semirrectas op y op’ son opuestas.

Los puntos p y p’ se denominan simétricos con
respecto al centro o

S,:p —>p

Se lee: simetria de centro o que transforma p en p’



TRANSFORMACIONES EN EL PLANO
3. SIMETRIA CENTRAL
COMPOSICION DE SIMETRIAS CENTRALES

El producto de 2 simetrias de
centros o y o’ es una traslacion
de vector Vv, de longitud igual al
duplo de la distancia de los centros

’ - )
SooSo=T,; v=2o00



TRANSFORMACIONES EN EL PLANO
3. SIMETRIA CENTRAL

Centro de
simetria




TRANSFORMACIONES EN EL PLANO
3. SIMETRIA CENTRAL




TRANSFORMACIONES EN EL PLANO
4. SIMETRIA AXIAL

Definicion:
Se llama Simetria axial, de eje E, a la
/'E transformacion del plano en si mismo, que a

cada punto p de éste hace corresponder otro
punto p’ del mismo plano, tal que el eje E es la
mediatriz de los segmentos pp’, qq’ y rr’

Si E es la mediatriz de pp’, entonces:
pp’ LE pm = mp’

Sc:p —>p

Se lee: la simetria de eje E transforma p en p’




TRANSFORMACIONES EN EL PLANO

4. SIMETRIA AXIAL
COMPOSICION DE SIMETRIAS AXIALES - CASO 1

E, E, El producto de dos simetrias de ejes
paralelos es una TRASLACION tal que
la longitud del vector es igual al duplo de
la distancia entre los ejes.

‘ Si E,//E, = S, 0 S, =T,

—_— _  —

v =2aa, ‘a,a, = dist. (E,, E,)




TRANSFORMACIONES EN EL PLANO

4. SIMETRIA AXIAL
COMPOSICION DE SIMETRIAS AXIALES - CASO 2

El producto de dos simetrias cuyos ejes
se cortan en un punto “o0” es una
ROTACION de centro “o0” y cuyo angulo de
giro es el duplo del angulo formado por los

ejes.

I |
SE1 o SEZ = R(o,aoa")
) &

aoa” =2 E,E,




TRANSFORMACIONES EN EL PLANO

4. SIMETRIA AXIAL
COMPOSICION DE SIMETRIAS AXIALES - CASO 3

a : @ El producto de dos simetrias de ejes
perpendiculares es una SIMETRIA
CENTRAL cuyo centro es el punto de
interseccion de los ejes.

Si E;,] E, = S,,05,, =50




TRANSFORMACIONES EN EL PLANO
4. SIMETRIA AXIAL




TRANSFORMACIONES EN EL PLANO
4. SIMETRIA AXIAL

MOTOROLA



TRANSFORMACIONES EN EL PLANO

HOMOTECIA

Ej: H(o, 1,6): p = p’

k#0

Definicion:

Sea “0” un punto fijo en el plano y “k” un
numero real distinto de cero (k #0), se llama
HOMOTECIA de centro “0” yrazéon “k” ala
funcion que a todo punto “p” del plano hace

corresponder otro punto p’ tal que:
—, —>
op’=k.op

H(o,k): p—>p’ k=#0



TRANSFORMACIONES EN EL PLANO

mamushkas munecas rusas



TRANSFORMACIONES EN EL PLANO
HOMOTECIA

K=2




TRANSFORMACIONES EN EL PLANO
SEMEJANZA

Definicion:

Se llama semejanza a toda
composicion de un movimiento con una
homotecia.

‘ ********************** .

traslacion + homotecia
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