Teoria sobre Vetores, Transla¢oes e Isometrias

Direcdo de um
segmento orientado

Direcdo e sentido de um
segmento orientado

Comprimento de um
segmento orientado

«AA=0
<[44l e [A, Al éo proprio ponto A.

Segmentos orientados
equipolentes

Paralelogramo e segmentos
orientados equipolentes

Dois segmentos de reta orientados tém a mesma direcao quando as
respetivas retas-suporte sao estritamente paralelas ou coincidentes.

Na figura 2, os segmentos orientados [a . Bl . [c . Dl e lG . Hl téma
mesma direcao e 0 mesmo sentido.

O segmento orientado [E , F] tem a mesma direcio e sentido oposto
dos outros.

=
Dois segmentos de reta orientados [A, B] e [C, D] t2m a mesma
direcao e o mesmo sentido (ou simplesmente o mesmo sentido) quando
as semirretas AB e CD tiverem o mesmo sentido e tém sentidos
opostos quando tiverem a mesma direcao mas nao o mesmo sentido.

O comprimento de um segmento de reta orientado [A, B] éo
comprimento do segmento de reta [AB], ou seja, a distancia entre as
respetivas origern e extremidade.

O segmento de reta [AA] e o segmento orientado [A, A], de extremos
coincidentes, dada uma qualquer unidade de comprimento, tém compri-
mento igual a 0 unidades e o segmento orientado [A, A] tem direcao
e sentido indefinidos.

=
Dois segmentos de reta orientados sao equipolentes quando tém a
mesma direcao, sentido e comprimento.

Os segmentos orientados [A, B] e [C, D] de retas-suporte distintas
sao equipolentes quando (e apenas quando) [ACDB] é um
paralelogramo.

“.C ),

Definicao

Vetores  pis vetores nao nulos sao colineares quando tém a mesma direcao.

colineares

Na figura 7 estdo representados trés vetores colineares.

Elaborado por: Tania Lopes
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Dois vetores sao simétricos quando tém a mesma

direcao, o mesmo comprimento e sentidos

2. Representou-se um ponto O tal

Um tal ponto O ¢ anico.

Oponto Q ea
soma do ponto P
com o vetor AB.

Oponto Q étalque Q=P+ AB.

Vetores  opostos.
simeétricos S = =
O simétrico do vetor u representa-se por — u.
O vetor nulo é simétrico dele proprio.
Soma de um ponto com um vetor
Observa a sequéncia de figuras seguinte.
1. Desenhou-se o vetor AB
¢ oponto . que PO =AB.
|
: R
A soma de um ponto com B8 P
um velor & um ponto. A "/* /”
A/JB
| Teorema |

Dados um ponto P e um vetor AB existe um nico ponto Q tal que

Soma de um ponto
com um vetor

PQ=AB.

Translacao de vetor u
Na figura 8 podes observar que:

cA'=A+u

O ponto Q éasomade P com E, ou seja, Q=P+ AB.

C'|

eB'=B+u

e C'=C+u

Figura 8

A translacao de vetor U & a aplicacao que a um ponto P associa o

Translacao
P, por T-(P), ouseja, P=T.(P).

Elaborado por: Tania Lopes

ponto P'=P+ U . Atranslacao designa-se por T- e P, aimagem de
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Composicao de translacoes

Na atividade inicial 3 verificaste que a translacio 7T- seguida da trans-

! lagio T. produz o mesmo efeito que a translacio 1.

T.oT. podeler-se T. apés T.. A translagio 7. di-se o nome de composta da translagio 7. com a
translacio 1. erepresenta-se por T.oT..

Dados dois vetores U e Vv, a composta da translagao T. coma
translacao T ¢ a translagao que consiste em aplicar T a um ponto P
e, em seguida, T. ao ponto T-(P).

¥ u

P'=T;(P)

Composta de P

- u v
duas translacoes

P=T A

e

Representa-se por T-=T-.

Soma de dois vetores

Na atividade inicial 3 observaste que T.. = T. ° T~ (figura 4).

Figura 4

Diz-se que o vetor w ¢é o vetor soma dos vetores # ¢ v :
w=utv

De modo geral, o vetor soma de dois vetores, 4 e » , ¢ o vetor que
define a translacao T.-° 7. .

Elaborado por: Tania Lopes
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Soma de dois vetores. Regra do tridngulo

Para obter o vetor soma de dois vetores dados, procede-se do seguinte
modo:

A T ihv c

1° % ¢ U sio os vetores 2.” Considera-se um ponto
dados. qualquer A . Determina-se
B=T.A) e C=T.B).

3.2 O vetor AC € a soma dos
vetores # ¢ U .

AC =u+7v

A esta forma de obter o vetor soma de dois vetores chama-se
regra do triangulo.

Soma de dois vetores. Regra do paralelogramo

Para obtermos o vetor soma de dois vetores dados tambér
utilizar a regra do paralclogramo procedendo-se do seguinte

1.° 4 e v sdo os vetores 2.° Consideram-se os segmen- 3.° Completa-se o
dados. tos [A, D] e [A, B], gramo [ABCL

representantes de # e v, [AB] e [AD]

com origem no ponto A . AC = AD + D

Repara que [AC
diagonal do para
[ABCD] .

A|

Figura1 Figura 2

Elaborado por: Tania Lopes 4
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Dada uma reflexao R, de eixo r e um vetor U, nao nulo, com a direcao
dareta r,acomposta da translacao T. com areflexao R, ¢ a aplicacao
Reflexdo  que consiste em determinar a imagem de um ponto P pela reflexao R,
deslizante ¢, em seguida, aimagem do ponto R/(P) pela translagao T.

Esta aplicacao designa-se por reflexdao deslizante.

Uma isometria & uma transfor-
magdo geomélrica gue conserva
distincias, isto &, a distincia
entre dois pontos, & igual & distan-
cia entre os seus transformados.

Propriedades das isometrias

Recorda que uma reflexdo central Uma isometria no plano é necessariamente uma reflexao axial, uma
& uma rotagao de meia volta. rotagio, uma translacio ou uma reflexio deslizante.

Reflexao de eixo r (R,) Rotacao de centro () e amplitude
-90°, RO, —90°

Reflexio deslizante de eixo 7 ¢
vetor u

Translagao de vetor u (T,)

Elaborado por: Tania Lopes
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Simetrias de translacao e simetrias de reflexao
deslizante

Simetriade  Uma figura tem uma simetria de translacdo se o transformado da figura
translacdo  por uma translacao de vetor, nao nulo, for a propria figura.

Por exemplo:

AALLLRLA

Simetria de  Uma figura tem uma simetria de redexdo deslizante se o transformado
reflexdo deslizante  da figura por uma dada reflexao deslizante ¢ a propria figura.

Por exemplo:

" W

Frisos

Friso ¢ uma figura plana cujo conjunto de simetrias possui as seguintes
caracteristicas:

* tem simetrias de translagao;

« existe um vetor # tal que todas as simetrias de translagio correspon-
dem a vetores que tém a mesma dire¢ao de # e que tém comprimen-
tos que sao multiplos do der « .

Ha sete tipos de frisos.

.‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ 1. Simetrias de translagéo
b | | | B . B . i
= = — 2. Simetrias de translagio e de rotacio (meia volta)
el el 00 el Gy 3 2 :
=g | | 3. Simetrias de translagao e de reflexao deslizante
v etll] ol ] il =] @l 4. Simetrias de translacgio e de reflexio de eixo
T Y S S " ™wm horizontal
. . ‘ ‘ . 5. Simetrias de translagio e de reflexao de eixo
el B, | el B ] B
N - e | = el B =l 6. Simetrias de translagio, de reflexio de eixo
e || _aamieia [ _salea [ _osd vertical, de reflexao deslizante e de rotagao
_‘,‘A,; .‘*‘ ..7.Simetrias de translaciao, de reflexao de eixo
e H g H gt H o8 horizontal e eixo vertical e de rotacao

Retirado do manual Matemdtica — 82 ano, da Porto Editora (em 28/01/2015)
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