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1. APLICACIONES
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1. APLICACIONES
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2. ESPACIO CARTESIANO [ SISTEMA DE COORDENADAS

Sistema de referencias compuesto por tres planos perpendiculares entre si, que dividen
el espacio en ocho octantes y cuyas intersecciones dan origen a los tres ejes x, y, z.

I
A |

VI

Todo punto puede ser representado a partir de 4 sistemas de coordenadas en el espacio.



2. SISTEMAS DE COORDENADAS EN EL ESPACIO

1. SISTEMA DE COORDENADAS CARTESIANAS P (x; y; z)
2. SISTEMA DE COORDENADAS POLARES P(p; a; B; v)
3. SISTEMA DE COORDENADAS CILINDRICAS P (6; o; 2)

4. SISTEMA DE COORDENADAS ESFERICAS P (p; a; B)



2. SISTEMAS DE COORDENADAS EN EL ESPACIO
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2. SISTEMAS DE COORDENADAS EN EL ESPACIO

PLANOS COORDENADOS

PLANO XY

PLANO YZ
PLANO XZ

OCTANTES

VI



2.1. SISTEMA DE COORDENADAS RECTANGULARES

Todo punto en el espacio queda definido a partir de tres distancias
P(x;y; 2)

Archivo Edita Vista Opciones Herramientas Ventana Ayuda Abrir sesian...

;] &2 b e el 4 @) 4] N e 5 = I

~ Vista Algebraica Al |+ Vista Grafica 3D
== L ftCv Dy v v [

T ST O =4

@ caraGHIJ =9
-~ Cubo
- a=27
Punto
..... & A= [0, 0, 0]
----- ® B=(3,0,0)
..... ® C= [3, 3, 0]
..... @& D= [0, 3, U]
----- ® E=(3,3,0)
..... ® F= (0, 3, 0]
..... & G= [0, 0, 3]
----- ® H=(3,0,3)
..... & |= [3, 3, 3]
----- ® J=(0,3,3)
Segmento
----- @ aristaAB=13
----- ® aristaAF =3
----- ® aristaAG =3
----- ® aristaBE=3 IR,
----- ® aristaBH = 3
----- ® aristaEF =3 Tl
----- @ gristaEl=3 g el T
----- ® aristaFJ =3 o
----- @ aristaGH=3
----- @ aristaGJ=3

Entrada: 1]



2.1.1. DISTANCIA ENTRE DOS PUNTOS

...para el caso en que uno de los puntos coincida con el origen

SP=LN=0M=x

‘O_P‘ZP QP=MN=0OL=y

‘O—P‘:\/OANZ—I—NPZ NP=MQ =0OR=z

[— > —2 |
ON =OM +MN

oP —JOM +MN’ +NP’

Ll
p:\/x2+y2+z2




2.1.1. DISTANCIA ENTRE DOS PUNTOS

Ejemplo:
Calcular la distancia de | (3; 3;3) al origen del sistema

P(x;y; 2z)
o ey 1(3;353)
p= \/ X“+y +2° oz A T -
D F 1T T
p = '\/ 27 — 5,20




2.1.1. DISTANCIA ENTRE DOS PUNTOS

...para el caso de dos puntos cualesquiera

Abrir ses

Archivo Edita Vista Opciones Herramientas Ventana Ayuda

Gl Al >l e A0 <] N wd £,

~ Vista Algebraica = |# |~ Vista Grafica 3D

| -

Punto
S A=(2,3,1) e
@ B=(3,-3,4) -
- Segmento g
~® a=837 ="
~® p=837

a

Entrada:



2.1.1. DISTANCIA ENTRE DOS PUNTOS

...para el caso de dos puntos cualesquiera

Punto

P, (45 ¥y 2,) P, (X35 ¥,; 2,) o A=(231)
@ B= (-3, -3, 4)
2 2 2 - Segmento
d:\/(X2 _Xl) +(y2 _yl) +(22 _Zl) """ : a=8.37
b b=8.37

B=P, (-3; -3; 4)
X,=-

Y,=-




2.1.1. DISTANCIA ENTRE DOS PUNTOS

Ejemplo:
Calcular la distancia entre P1 (2; 3; 1) y P2 (-3; -3; 4)

X,= X,=-3 P, (xl; Y1, z1) P, (xz; Y2, Zz)
Y= Y,=-3

= - 2 5 5
Zy 1, zZ, d:\/(X2 —Xl) —I—(y2 —yl) +(22_21)

d=+/(-3-2)? +(~3-3)% +(4—1)

d=+/(-5)% +(6) +(3)?
d=+/25+36+9
d=+/70 =8,37




2.1.2. PUNTO MEDIO

Archivo Edita Vista Opciones Herramientas Ventana Ayuda

[EZ-::-Kt xv P QQ;ég s

~ Vista Algebraica
|=1w

- Punto
-8 A=(2,3,1)

--@ C=(-0.5,0,2.5)
Segmento

~® a=837

@ b=8.37

Entrada:
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2.1.2. PUNTO MEDIO

-~ Punto . 3 B(-3;-3;4
o Aet2.3.1) A(2;3;1) B )
~® B=(3,3,4) %,=2 X;=-3
-® C=(05,0,25) y,=3 y,=-3
P (Xens Vi3 Zon) 1 2=
X, +X
Xm — 1 2
2
g =YitVs
2
Z,. +12
Zm — 1 2
2




2.1.2. PUNTO MEDIO

Ejemplo:
Calcular las coordenadas del punto medio entre P, (2; 3; 1) y P, (-3; -3; 4)

P,(2;3;1

xl_( ) y ZXatX Y. tY, 7, +1,
1= m ym_ Zm_

y.= 2 2 2
1

= _ - 1+4
z,=1 Xm=2+( 3) ym:3+( 3) z_ =

P, (-3; -3; 4) 2 2 2
X,=-

V.= X, =——=-0,5 y =0

Z,=

P (0,5; 0; 2,5)




2.2. SISTEMA DE COORDENADAS POLARES

Todo punto en el espacio queda definido a partir de
una distancia y tres angulos

P(p; a; B;y)

X
coso=— x= p.cosa

P , 4

“""‘-::::::-% P(p; a;B;vy)

COSBZX y= p.cosP

P

Z
COSY =— z= P.COSY

Y

P(p; a;B;v) ‘ P(x;y; 2)



2.2. SISTEMA DE COORDENADAS POLARES

_ 2 2 2
p= \/ X +y +z .
coOSsoQL=——> o= arccos—
p P
cosP= Yy, B= arccosX
P P
Z Z
Cosy=——> Y= arccos—
P p

P(x;y;z) mmmm P (p; o; B; v)



2.3. SISTEMAS DE COORDENADAS CILINDRICAS

Todo punto en el espacio queda definido a partir de
dos distancias y un angulo

P(6; a; z)

X
cosoo=——> X= 0.cosa

Sena:!—) Y= 0.sena

Z=12

P(G;a;z)- P(x;y;2)



2.3. SISTEMA DE COORDENADAS CILINDRICAS

2 2 A .
0 \/ y . P(x;y;z)
tga :X_> a= arctgx
X X N

2= 2

P(x;y;z) BB P (6; a; 2)



2.4. SISTEMA DE COORDENADAS ESFERICAS

Todo punto en el espacio queda definido a partir de
una distancias y dos angulos

P (p; a; B)

>0 =p.cosf3

A
[ |

x=0.coso.  x= P.COS[3.cosa
A

[ |
y=0sena y= p.cosfl.sena

z=p.senf3
P (p; o; B) ) P (x;y; z)



2.4. SISTEMA DE COORDENADAS ESFERICAS

P = \/ X2 + y2 + Z2 z 4 ]

oc=arctgX

X

4
B =arcsen—

P
P(x; y; z) mmm P (p; o; B)




Es un sistema de referencias
compuesto por tres planos
perpendiculares entre si que dividan
el espacio en ocho octantes y

cuyas intersecciones dan origen

a los tres ejes x, y, z. En este
sistema, cualquier punto puede

ser representado a partir de cuatro

sistemnas de coordenadas en el
BEQECID

Coordenadas

Rectangulares Pix;v; 2)
Coordenadas

Polares Pip o vl
Coordenadas

Esféricas Pilp a2
Coordenadas

Cilindricas P g o)

Se plantean tres planos
perpendiculares entre si (o planos
coordenados] de cuya interseccion
surgen ocho octantes y tres rectas
numericas (dos horizontales -ejes

de abscisas y ordenadas, mas uno
wertical o eje "z°) dispuestas a 90°.
Asi, cualguier punto resulta una
terna ordenada (< v, z)- un SISTEMA
ESPACIAL, RECTANGULAR (S07), v
TRICIMEMSIOMAL.

Igualmente a lo wisto en un sistema
bidimensional, se pusden cakcular
distancias:

COORDENADAS POLARES

._._:‘E,;,Ju_-"ili'iﬂ:ﬂ:ﬂ

¢
S

FLis

Un punto esta representado desde un
polo -ongen del sistema (0; O 0)-
con una distancia “p’, pero con distintos
angulos directores respecto a cada eje:
‘o para ®,
J pam v
¥ para 'z
En este sistema un punto se define por
cuatro variabkes: una distancia y tres
angubos ip; [ 7.

DISTANCIA (p ) ENTRE EL PUNTO Y EL

CRIGEH 40 0; 1 DEL SISTEMA

ld| = /x* + y2 + 22

DISTANCIA ENTRE DOS PUNTOS,

Py VYR begysz)

ldl = f{xz — ;P # [yz — 31 )E + (22 — 7 P

PUNTO MEDIO P_={¥ . %]
DE ESE SEGMENTOD

_ XN _ Yit¥s
Em = ¥m™="3 im

_ Bty
E]

DE RECTARGULAR A POLAR

los datos son Xy, Z; 52 buscan poa Py y

p=+x2+yd 43

|3=arcms§

& = arccos s
o

£
¥ = arc ons -
o

DE POLAR A RECTAMGULAR

los datos son pow By ¢se buscanx y, 2
¥=p-oosa

y=p-cosp
= Cosy



e I8 15

p=yx2+y?+22
COORDENADAS CILINDRICAS COORDENADAS ESFERICAS o RrC o
g y
2 B = arccos—
PO a;2) g 2
Yy = arccos—
: b 5
-
%’ 8= x% +y?
g; a = arctg %
2 |8 *=
X w
= Jx2+y2 +22
Aqui un punto este representado desdeun  Cada punto esta representado desde 5 ® P X +¥ L
palo -ongen del sistema (0; 0; 0)- un polo -origen del sistema {0; C; O)- E a=arctg =
con una distancia "0" sobre el plano XY, un con una distancia “p" y dos angulos 4 X
angulo director sobre €l "a”, y la proyeccion  sobre planos perpendiculares entre 3 = B = arcsen—
de dicho punto sobre el plano XY 2" si denominados “a” sobre el plano XY - &,‘,
Es decir, dos distancias {8y z) y una y “p" sobre un plano perpendicular al §
rotacion (). La terna resulta (0; o; 2) anterior que contiene a P
Es decir, una distancia {p) y dos -
rotaciones (ay B =z
La terna resulta finalmente (p; o; B} §
|| x=p-cosa
& S y=p-cosp
3 < g Z=p COSY
2 gg
DE RECTANGULAR A CILINDRICA DE RECTANGULAR A ESFERICA
los datos son x y, z; se buscan & «; z los datos son x, y, ; s buscan p; « p - .
0=yx?+y? pm=xT by ezt ‘S ;;e.:::z
a=arctg & a=mmf §g Sk
* f =arcsen> éﬁ
L2=2 % P
DE CILINDRICA A RECTANGULAR DE ESFERICA A RECTANGULAR
los datos son B « z; se buscanx, vy, z los datos sonp; @ §; se buscan x y, z X = p-cos p <cosa
x=0-cosa ;”;'Ez:g':::‘; é y=p-cos%-sena
-0 e " Z=p-sen
y=0-sena o & p
Z=2 &




a trabajar sobre la guia!



