Cristina Solares

Universidad de Castilla-La Mancha

29 de septiembre de 2022



1.1 Puntos y Vectores

En Geometria analitica se manejan simultdneamente y casi sin diferenciar dos
conjuntos: uno de puntos, que llamaremos E> y otro de vectores, que denominaremos
V- (vectores libres del plano).

Ambos conjuntos estan relacionados mediante la aplicacién

f:EgXEz—)VQ

definida mediante:

F(P,Q) = PQ, (1)

es decir, que a cada pareja de puntos le hacemos corresponder el vector que los une en
el sentido primero-segundo.
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Ejercicios

Hallar el punto medio del segmento AB, donde A= (1,5) y B = (—3,—1).
Sol: El punto medio es (—1,2).

A=[1,5];

B=[-3,-1];

%Punto medio

C=(A+B)/2

% Dibujamos A y B

plot ([A(1) B(1)]1,[A(2) B(2)],’.b’, ’MarkerSize’,20)
hold on

% Dibujamos el punto medio
plot(C(1),C(2),’.r’,’MarkerSize’,20)

grid on

Si queremos cambiar el origen de coordenadas:

ax = gca;
ax.XAxisLocation =’origin’;
ax.YAxisLocation = ’origin’;
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Ejercicios

Dados los vectores u = 3i — 2j y v = —i + 5j, representar graficamente: u, v, u +v,
u—v.

u=[3 -2];v=[-1 5];

#%Dibujo vectores u,v
dibujaVector2D([0,0],u,’b’)
hold on
dibujaVector2D([0,0],v,’b?)
#%Dibujo vector utv
dibujaVector2D([0,0] ,u+v,’r’)
%Dibujo vector u-v
dibujaVector2D([0,0] ,u-v,’g’)
hold off

El programa para dibujar vectores es:

%Dibuja un vector (vector con dos coordenadas) en la
%posicion (vector con dos coordenadas) que se especifica.

function dibujaVector2D(posicion,vector,color)
quiver (posicion(1), posicion(2),vector(1),vector(2),0,color);
grid on;
axis equal;

end
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1.2 Sistemas de Referencia

Definicién (Sistema de Referencia en Ep)
El conjunto {O; {ih, t»}}, constituido por un punto O, denominado origen y una base

{th, b} de V>, se denomina sistema de referencia en E;.

A todo punto X en E; le podemos asociar un tnico vector libre, el OX. Dicho vector
libre se llama vector de posicién del punto X.
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Todo sistema de referencia en E; permite identificar cada punto X mediante sus
correspondientes coordenadas.

Se llaman coordenadas de un punto X € E; a las componentes de su vector asociado
X € Vs respecto de la base {i, ip}.




1.2.1 Cambio de Sistema de Referencia

Sean dos sistemas de referencia {O; {1, i2}} y { O*; {d}, @} }, donde (01, 02) son las
coordenadas de O* respecto del primer sistema de referencia, y (a1, a2) y (81, 82) son
las componentes de los vectores iy y i respecto de la base {if;, ii2}, respectivamente.

Entonces, si (x1,x2) ¥ (X{',x3) son las coordenadas del punto X, respecto de los

sistemas de referencia 1 y 2, respectivamente, puesto que OX = 00* + O*X se tiene:

X1 + xpll = o1l + 02l + X; I + x5 iy

= o1l + o2l + X (o iy + i) + x5 (Bri1 + B2ik)
(o1 + xfar + x5 B1) i1 + (02 + x{ a2 + x5 B2) if2,

()

lo que da las componentes del vector OX respecto de la base {i1, b} de dos formas
diferentes (la primera y la dltima). Por lo que, teniendo en cuenta que las coordenadas
de un punto son Unicas, resulta:

X1
x2

o1 + x{a1 + x5 B1
02 + x{ az + x5 B2,
que en forma matricial puede escribirse:

X1
X2

1

al
a2

0

B1
B2
0

o1
02
1

.
.
X3

1

que da las coordenadas (xi, x2) del punto X en el viejo sistema de referencia
{O; {1, i}} en funcién de sus coordenadas (x;, x3) en el nuevo sistema

3)

4)

{O0*;{d}, @5 }} y de las coordenadas del nuevo origen O*, respecto al viejo sistema.
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Ejercicios

Nl

Considerar el sistema de referencia R = {O = (0,0); {1 = (1,0), > = (0,1)}} vy
el punto X con coordenadas (3,4) en el sistema R. Calcular las coordenadas de X
en el nuevo sistema de referencia R* = {O*; {d}, i} } } donde

iy = ih + 2k, Uy =2i — iy y O* tiene coordenadas (1,3) en R. Representar
los sistemas graficamente y el punto X.

Sol. X = (4/5,3/5).

Considerar el sistema de referencia R = {O = (0,0); {t, = (1,0),d> = (0,1)}} y
el punto X con coordenadas (5, 2) en el sistema R. Calcular las coordenadas de X
en el nuevo sistema de referencia R* = {O*; {1, ib}} donde O* tiene
coordenadas (4, —3) en R. Representar los sistemas graficamente y el punto X.
Sol. X = (1,5).

Hallar la ecuacién de la curva 2x? + 3y? — 8x + 6y = 7 cuando se traslada el
origen de coordenadas al punto (2, —1).
Sol. 2(x")? 4+ 3(y')? = 18.
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A continuacién se representa los sistemas de referencia y el punto X en el ejercicio 1;
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Ejercicios

Programa que calcula las coordenadas de un punto dado, en un nuevo sistema de
referencia:

%0btiene las coordenadas de un punto en un nuevo sistema de referencia.
%Se pasa como argumento los valores que aparecen en la matriz de cambio de
%sistema y las coordenadas iniciales del punto.

%Los valores de alphal,alpha2,betal,beta2,0l,02 son numeros reales

%y el punto se pasa como un vector con dos coordenadas

function coordenadaspunto=cambiosistema(alphal,alpha2,betal,beta2,01,02,punto)
matriz=[alphal betal ol;alpha2 beta2 02;0 0 1];
coordenadaspunto=inv(matriz) * [punto(1) punto(2) 1]°’;

end

En la linea de comandos

%Calculamos las nuevas coordenadas del punto (3,4)
cambiosistema(1,2,2,-1,1,3,[3,4])
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1.3.1 Ecuacién Vectorial de la Recta

Se llama ecuacidn vectorial de la recta en el plano afin E; a la relacién que deben
satisfacer los vectores de posicion de los puntos de la recta de forma tal que todos
ellos y sélo ellos, la satisfagan.

Considérese la figura, en la que se muestra una recta y tres puntos sobre ella, dos fijos
P, Q y uno genérico X.

m
7

Se tiene:

OX = OP + PX = OP + X PQ = OP + (0Q - OP) (5)

de donde se deduce que

R=p+X (§-P) =P+ m, (6)

que es la ecuacién vectorial de la recta, siendo el vector mi = § — p el que define la
direccién de la recta (vector director de la recta).
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1.3.2 Ecuaciones Paramétricas de la Recta

De la Expresién (6), escribiendo la igualdad de coordenadas de los dos primeros
miembros de la ecuacién resulta

x1 = p1+Aaq—p1) @)
x2 = p2+Ag—p)

que es la ecuacién paramétrica de la recta. El parametro es A\, que al cambiar de valor
genera los diferentes puntos de la recta. Para A = 0 se obtiene el punto P, para A =1
se obtiene el punto @, para A > 0 se obtienen los puntos de la recta que estan situados
al mismo lado de P que Q, y para A < 0, los que estdn a diferente lado que Q.
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1.3.3 Ecuaciones Clasica y Continua de la Recta

Eliminando el parametro X de (7), es decir, despejando A en una de ellas y
sustituyendo en la otra, resulta

X1 — p1 :X2—P2 (8)
ga-p q@-—p

que es la forma clasica de la ecuacién de la recta. Esta ecuacién expresa el paralelismo
de los vectores PX y PQ.
Llamando a=q1 — p1 y b= g2 — p2, la Ecuacidn (8) se convierte en

X1—p1 __ X2— P2
= =2 9
p 5 (9)

que es la ecuacién en forma continua de la recta. Esta ecuacidn expresa el paralelismo
de los vectores PX y mi.
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Ejercicios

Consideremos el sistema de referencia R = {O = (0,0); {1 = (1,0), t> = (0,1)}}:

Hallar la ecuacién de la recta que pasa por los puntos (4,1) y (—2,3) en forma
vectorial, paramétrica y continua.

Hallar la ecuacién de la recta que pasa por los puntos (2, —3) y (5, 4) en forma
vectorial, paramétrica y continua.

Programa que dibuja una recta que pasa por dos puntos y calcula sus ecuaciones
paramétricas:

%Calcula las ecuaciones parametricas de la recta que pasa por los puntos P y Q
%Dibuja la recta en el intervalo [tmin,tmax] siendo t el parametro
function recta2D(P,Q,intervalo)

syms t

v=Q-P;

x = P(1) + txv(1);

fprintf (’x=Y%s \n’,x);

y=P(2) + t*v(2);

fprintf (Cy=Ys \n’,y);

fig=fplot(x,y,intervalo);

axis equal;
end

En la linea de comandos se escribe:

recta2D([4,1],[-2,3],[-2,2])
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1.3.4 Ecuaciones General y Explicita de la Recta

Quitando denominadores en (9) y llamando A = by B = —a se obtiene la
denominada ecuacién general de la recta:

Ax1 + Bxo + C = 0, (10)

donde C = ap, — bp; es una constante.
Despejando ahora x», resulta la ecuacién explicita de la recta:

x2 = axi + S, (11)

donde « = —A/By 3= —-C/B.

Nétese que esto sélo puede hacerse si B # 0.

Si estamos en el sistema de referencia R = {O = (0,0); {#h = (1,0), &> = (0,1)}}, el
valor de « es la pendiente y (3 es la ordenada en el origen O = (0, 0).
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Ejercicios

Consideremos el sistema de referencia R = {O = (0,0); {d1 = (1,0), i> = (0,1)}}:
Hallar la ecuacién de la recta con pendiente 2 y ordenada al origen 5.
Dibujar la recta 2x — 3y — 6 = 0.
Hallar la ecuacién de la recta que es (a) paralela y (b) perpendicular a
3x +2y —5=0en el punto (3,1).
Programa que dibuja una recta dada por su ecuacién general:

/%Programa para dibujar la recta ax+by+c=0.
%Se pasa como argumento los valores de a,b,c.

function recta2D(a,b,c)
syms X y
r=a*x+bxy+c;
fig=fimplicit(r);
axis equal

end

En la linea de comandos se escribe:

recta2D(2,-3,-6)
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1.3.5 Ecuacién de una recta con pendiente dada, que pasa por un punto

Consideremos el sistema de referencia R = {O = (0,0); {d1 = (1,0), i> = (0,1)}}.
Sea la recta r que pasa por el punto P = (p1, p2) y que tiene una pendiente igual a m.
Dado otro punto cualquiera X(xi, x2) sobre r, donde p; # xi, la pendiente de la recta

esm=tana = Xzizi, de donde se obtiene la ecuacién de la recta

X2 — p2 = m(x1 — p1).
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1.3.5 Ejercicio

Consideremos el sistema de referencia R = {O = (0,0); {71 = (1,0), i> = (0,1)}}:
Hallar la ecuacidn de la recta que pasa por el punto (—2,—3) y tiene pendiente
1/2.
Hallar la ecuacién de la recta vertical que pasa por el punto (3, —2).

Programa que calcula y dibuja la recta que pasa por un punto y tiene una pendiente
dada:

%Calcula y dibuja la recta que pasa por el punto P con pendiente lambda
%Dibuja la recta en los intervalos dados como [xmin,xmax,ymin,ymax]
function recta2D(P,lambda,intervalo)

syms x y

ecu=(y-P(2))-lambda*(x-P(1));

fprintf(*%s %c %d \n’,ecu,’=’,0);

fig=fimplicit(ecu,intervalo);

axis equal;
end

En la linea de comandos se escribe:

recta2D([-2,-3],1/2,[0,2,-2,-11)
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1.4 Posicién relativa de dos Rectas

Consideremos el sistema de referencia R = {O = (0,0); {&1 = (1,0), &> = (0,1)}}.

Recta 1: Aix1 +Bixo+C = 0 (13)
Recta 2: Aoxy + Boxo +C = 0

La interseccién de ambas rectas se obtiene resolviendo el sistema de ecuaciones en
(13). Para el estudio del conjunto de soluciones de este sistema conviene definir las

matrices:
_ A B _ Ay By G
M_(Az 32) N_(A2 B, G )’
Entonces se tienen los tres casos siguientes:

Rango(M)=Rango(N)=2: En este caso el sistema tiene una unica solucién y la

interseccidn es un punto. Las rectas son secantes. Se verifica que % #* %.
Rango(M)=1, Rango(N)=2: En este caso el sistema es incompatible, es decir,
ifi A _B 1 G
las rectas son paralelas. Se verifica que = B #* G

Rango(M)=Rango(N)=1: En este caso el sistema tiene infinitas soluciones y las
dos rectas coinciden. Se verifica que A B _G

AT BT G
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Ejercicios

Consideremos el sistema de referencia R = {O = (0,0); {&1 = (1,0), &> = (0,1)}}:

Estudiar la posicién relativa de las rectas 2x —3y —1 =0y 2x+3y — 7 =0.
syms x y
[a,b]=solve (2*x-3*y-1==0, 2%x+3*y-7==0,%,y) ;
a
b

Estudiar la posicién relativa de las rectas 3x —y —5=0y 3x—y +6 =0.
syms x y
[a,b]=solve(3*x-y-5==0,3*x-y+6==0,x,y) ;
a
b

Estudiar la posicién relativa de las rectas 3x —y —5 =0y 6x —2y — 10 = 0.
[a,b,params, conditions]=solve(3*x-y-5==0,6*x-2*y-10==0, [x,y],

’ReturnConditions’,true)

a
b
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1.5 Plano Euclideo. Producto Escalar.

Definicién (Producto escalar)

Sea el conjunto V, de los vectores libres del plano. Se llama producto escalar a una
aplicacion f : Vp x Vo — R definida por

N = s =
(X1, %) = |X1||%2| cos(X1, X2).-

La aplicacion anterior verifica las siguientes propiedades:

Simetria:
f()?l,)?g) = f()?g,)?l); V)?l,)?g € Vg.
Bilinealidad:
f()_<'1,)_(’2 + )?3) = f()?l,)_(é) + f-()?l,)?3);
G +%,%3) = f(X,53)+ (%, X3): VX1, X, X3 € Va.

Homotecia:

M(R1, %) = F(AR, %) = f(%1, \%);  VYAER.

Positividad:
f(>‘<’1,>?1)20 V21;£0€ VQ.
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1.5 Plano Euclideo. Producto Escalar.

El producto escalar se denota por f(X1,5) = X1 ® %. Se cumple que X @ X1 = |x1 2.

Definicién (Médulo de un vector)

Se llama mddulo de un vector X y se denota |X| a la raiz cuadrada del producto escalar
de dicho vector por si mismo, es decir:

%] = VX o X.

Definicién ( Angulo de dos vectores)

Dados dos vectores X1 y X» cualesquiera de V>, se dice que ambos vectores forman un
angulo 6 sii
X1 ® X3
cosf = % (14)
X152 ]
Se cumple que 0 < 0 < 7. Nétese que esta definicion es correcta, pues se verifica la
desigualdad de Cauchy-Schwarz:

%1 0 %] < [X1]|%2],

lo que prueba que la Expresion (14) estd comprendida entre —1 y 1, es decir,
verdaderamente se trata de un coseno.
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1.5.1 Expresion analitica del producto escalar

Sea {1, t>} una base de V, y dos vectores cualesquiera X, ¥ € Va2, cuyas componentes
respecto de la base anterior son (x1,x2) y (y1,Yy2), respectivamente. Entonces, el
producto escalar puede escribirse:

ce |@)? dye i v
Xey=(r x )( e | ¥2 (15)

Definicién ( Base ortonormal o métrica)

Si los vectores bdsicos son de mddulo 1 y perpendiculares, es decir, |ii| = |l =1 y
up e iy = 0, se dice que la base es ortonormal o métrica.
Nota
En el caso de una base métrica, la Expresién (15) del producto escalar se convierte en:
S 10 i\ _
X')’—(Xl > )(0 1 )(y2 = X1y1 + x2y2. (16)
Nota

El sistema de referencia {O = (0,0); {&h = (1,0),a> = (0,1)}} o
{0 = (0,0); {i = (1,0), = (0,1)}} se llama sistema de refererencia métrico u
ortonormal.
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Ejercicios

n

Hallar el dngulo que forman los vectores & = (3,0) y v = (5,5)
Sol. 6 = 0,7854 radianes.

u=[3,0];

v=[5,5];

%radianes

acos (dot (u,v)/ (norm(u) *norm(v)))

%grados

acosd(dot (u,v)/(norm(u)*norm(v)))

Determinar el coseno del dngulo formado por o = 3i— 4fy vV =5+ 12ﬁ
Sol. cos = —0,5077.

u=[3 -4];v=[56 12];
sol=dot (u,v)/(norm(u)*norm(v))

Comprobar que los vectores i = 217—fy v=i+ 2fson ortogonales.
Sol. 7e vV =0.

u=[2 -1];v= [1 2]; dot(u,v)
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1.5.2 Interpretacion geométrica del producto escalar

S S

C
J

<

La proyeccién ortogonal del vector i sobre el vector vV es un vector w que cumple

oV
2

<y

|GV ~
V.

y w=

| = 12 °
7] V]
La proyeccién del vector i = 3i 4+ j en V = 3i + 4j es el vector w = %i + %J'-
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1.6 Distancia entre dos Puntos

Se define la distancia entre dos puntos

d(P,Q) = 0@ — OP| = |PQ| = \/ PG« PG

O

(17)

Sean (p1,p2) y (g1, g2) las coordenadas de Py Q, respecto del sistema de referencia
{O; {ih, th}}, si el sistema de referencia es ortonormal (|i1| = || =1, T1 @ ip = 0)

entonces de (15) resulta

d(P,Q)=+/(q1 — p1)2 + (q2 — p2)2.
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1.6.2 Distancia de un Punto a una Recta

Sea la recta r dada por su ecuacién general Ax; + Bxo + C =0 y el punto P de
coordenadas (pi1, p2). Considérese un punto Q de la recta r, por ejemplo el (—C/A,0)
(donde se ha supuesto que A # 0), y que se estd utilizando un sistema de referencia
métrico.

La distancia del punto P a la recta r es el valor absoluto del producto escalar del
vector PQ por el versor (vector unitario) normal 7 a la recta r. Por tanto, en el caso
de que el sistema de referencia utilizado sea ortonormal, se tiene

a(P.r) =|(c/a— - e LEEL :'A"%C (19)

Q
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Ejercicios

%Programa que calcula la distancia entre dos puntos que se introducen
% como vectores con dos coordenadas

function dist=distancia2D(P,Q)
dist=sqrt ((Q(1)-P(1))"2+(Q(2)-P(2))"2);
end

Y%distancia2D([1,2], [3,4])

/%Programa que calcula la distancia de un punto a una recta.
%E1l punto se da como un vector con dos coordenadas.
%La recta ax+by+c=0 se da como a,b,c

function dist=distancia2D(punto,a,b,c)

syms x y

expr=axx+b*y+c;

dist=abs(subs(expr, [x y],punto))/norm([a,b]);
end

Y%distancia2D([1,2],1,2,3)
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Ejercicios

Consideremos un sistema de referencia métrico u ortonormal.

Calcular la distancia del punto (1,4) a la recta 3x — 5y +2 = 0.
Sol. 15//34.
distancia2D([1,4],3,-5,2)
Hallar la distancia entre los puntos (—2,3) y (5,1).
Sol. v/53.
A=[-2 3]; B=[5 1];
distancia2D(A,B)
otra forma
P=[-2 3]; Q=[5 1]; norm(Q-P)
Hallar la ecuacién de la recta que pasando por el punto P interseccién de las
rectas2x —y +2=0y x+ y + 1 =0, dista 2 unidades del punto Q(1,1).
Sol. Rectas 4y +3x+3 =0y x = —1.
iPara qué valores de m la recta y — 1 = m(x + 3) estd a una distancia 3 del
origen?
Sol. m=4/3.

syms x y m real
dist=abs(-1-m*3) /sqrt (1+(-m)~2);
solve(dist-3,m)
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1.7 Angulo de dos Rectas

Se llama angulo formado por dos rectas al menor de los dngulos que determinan. Se
puede calcular a partir de los vectores directores o los normales.

Si la primera recta estd dada por dos puntos P y Q, de coordenadas (p1, p2) y

(g1, g2), un vector en la direccién de la recta es F= (a,b) = (q1 — p1, g2 — p2).
Andlogamente, si la segunda recta estd definida por los puntos P* y Q*, de
coordenadas (p;, p3) y (qi,q5) y I = (a*,b*) = (g7 — P}, 95 — p3), se tiene:

cosor — % 7 (20)

con 0 < a< /2

Si las rectas estan dadas por sus ecuaciones generales Ax; + Bx; + C =0y

A*x1 4+ B*xp + C* = 0, y nos encontramos en un sistema de referencia ortonormal, los
vectores normales son 7 = (A, B) y * = (A*, B*),

e | |AA* + BB*|
[dlla*| VA2 + BZ\/(A*)2 + (B*)?

! (21)

cosa =

con 0 < a<m7/2.
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1.8 Haces de Rectas

Definicién (Haz de rectas)

Se denomina haz de rectas que pasan por el punto P, al conjunto de rectas que pasan
por dicho punto.

La ecuacién del haz de rectas es

A(x1 = p1) + B(x2 — p2) =0, (22)

donde A, B € R son pardmetros. Si B # 0 se puede escribir también en la forma

(x2 = p2) = A(a — p1), (23)

donde ahora A € R es un pardmetros Unico.
Si el punto P estd dado como interseccién de dos rectas, la ecuacidén (22) se puede
escribir también

a(Axi +Bxo+ C)+ B(A*x1 + B*xx + C*) = 0. (24)
donde «, 8 € R son pardmetros. Nétese que ahora el haz se define por dos rectas del

mismo.
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Ejercicios

Consideremos un sistema de referencia métrico u ortonormal.

Hallar el haz de rectas que pasan por el punto (1,2).

Hallar el haz de rectas que pasan por el punto interseccién de las rectas
2x+3y—6=0y4x—y+2=0.

Hallar la ecuacién (ecuaciones) de la recta (rectas) que pasa por el punto (6,0) y
estd a una distancia 5 del punto (1, 3).

Hallar la ecuacién (ecuaciones) de la recta (rectas) paralelas a 3x —5y +2 =0y
que pasa por el punto (3,8).

Hallar la ecuacién (ecuaciones) de la recta (rectas) perpendicular a

3x — 5y + 2 =0y que pasa por el punto (3,8).

Hallar la ecuacién de la recta que pasa por (—3,6) y es perpendicular a
3x — 5y 4+ 18 = 0. Dibujar las rectas.

Sol. 3y + 5x = 3.

syms x y d

expr=5*x+3*y+d;

subs (expr, [x y1,[-3 61)

%Dibujamos las rectas

recta2D(5,3,-3)

hold on

recta2D(3,-5,18)

Hallar la ecuacién de la recta que pasa por (—3,6) y es paralela a
2x+4y —7=0..
Sol. 2y + x = 9.
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1.13 Area de un Tridngulo

Considérese el tridngulo formado por los puntos P, Q y R
R

P [

El drea de dicho tridngulo es

Area = d(P, Q) d(R, PQ)/2.

1| n rn 1
Area = > pr p2 1
g q 1
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1.13 Area de un Tridngulo

Considérense las rectas r = x1 +2xp —2a =0y s = x3 — xp = 0. Calcular el drea del
tridngulo OAB de vértices el origen y las proyecciones ortogonales A y B del punto
P = (3a,2a) sobre las rectas r y s respectivamente.

Sol. 5a%/2.

syms a x y dl d2
P=[3*a 2*al;
expril=2*x-y+dl;
subs (expri, [x y],P)
ans =

4xa + di

expr2=-x+y+d2;
subs (expr2, [x yl,P)

d2 - a
A=solve (2*x-y-4*a,x+2*y-2%a,x,y)

B=solve(x-y,x+y-5%a,x,y)
Area=(1/2)*det([B.x B.y 1;0 0 1;A.x A.y 1])
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1.14 Calculo de lugares geométricos

Definicién (Lugar geométrico )

Se llama lugar geométrico al conjunto de todos los puntos de Ep que verifican una
misma propiedad.

Bisectriz de dos rectas:

Puesto que la bisectriz es el lugar geométrico de los puntos tales que su distancia a las
dos rectas coinciden, basta expresar esta propiedad basandose en (19). Por tanto, sus
ecuaciones son:

ApL+Bpa+C _ A'pi+Bpa+ C”

27
VA? 1 B2 A*2 1 B*2 (27)
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Ejercicios de lugares geométricos

Consideremos un sistema de referencia métrico u ortonormal.

Hallar el lugar geométrico de los puntos (x, y) equidistantes de (—2,3) y a

(37 71)

Sol. 10x — 8y +3 = 0.

Hallar el lugar geométrico de los puntos (x, y) tales que la suma de sus distancias
a(3,0) ya(—3,0)sea 8.

Sol. 7x% 4 16y? = 112

Hallar el lugar geométrico de los puntos (x,y) que equidistan del (—2,4) y el eje
y (recta x = 0).

Sol. y2 4+ 4x — 8y +20 = 0.

Hallar la ecuacién del lugar geométrico de los puntos P(x,y) cuya diferencia de
distancias a los puntos (1,4) y (1, —4) sea igual a 6.

Sol. 9x2 — 7y?2 —18x + 72 = 0.

Un punto se mueve de modo que la suma de los cuadrados de sus distancias a los
catetos de un tridngulo rectangulo isésceles es k2. Tomando la hipotenusa de
longitud 2a, sobre el eje horizontal x; (sistema de referencia métrico u
ortonormal), ;Cudl es el lugar geométrico del punto?.

so () ¢ (%) .
Sean Ay B dos puntos fijos situados sobre el eje OXj. Sea C un punto variable
sobre el eje OXp, y se une C con Ay con B, dando lugar a las rectas r; y 2
respectivamente. Desde el origen de coordenadas O se traza una perpendicular a
ry, que corta a r; en M. Determinar el lugar geométrico de M.

Sol. x?b + y%a — xab = 0.

Cristina Solares Geometria Analitica



Ejercicios de lugares geométricos

Consideremos un sistema de referencia métrico u ortonormal. Hallar el lugar
geométrico de los puntos (x,y) equidistantes de (—2,3) y a (3, —1).

syms X y
P=[-2,3];

Q=[3,-11;

distl=distancia2D([x,y],P);
dist2=distancia2D([x,y],Q);

%Dibujo los puntos

plot(P(1),P(2),°%)

hold on

text(P(1)+0.1,P(2)+0.1,°P?);
plot(Q(1),Q(2),’*”)
text(Q(1)+0.1,Q(2)+0.1,°Q%);

%Ecuacion lugar geometrico
ecu=simplify(expand(dist1~2-dist272));
fprintf (°%s %c %d \n’,ecu,’=’,0);
%Dibujo lugar geometrico
fimplicit(ecu)
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