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Herramientas Matematicas

Ejercicio 1: Identifique las coordenadas de cada vector y realice el cambio de coordenadas que
se indica.

a. Elvectora =(—3 4 2)acoordenadas cilindricas.
b. Elvectorb = (5 22° 4)acoordenadas cartesianas.
c. Elvectorc =(2 15° 75°)acoordenadas cartesianas.

Ejercicio 2: Grafique con Matlab los siguientes sistemas rotados respecto del sistema principal.

a. Sistema XY rotado 302enZ
b. Sistema XYZ rotado 902 en X
c. Sistema XYZ rotado 602enYy302enZ

Ejercicio 3: Exprese cada uno de los siguientes vectores en el sistema de referencia {M}
conociendo sus coordenadas respecto del sistema {0}, y sabiendo que {M} sufrié la rotacién
indicada. Realice un gréafico donde se aprecie el vector y sus coordenadas en ambos sistemas.

a. %a=(1 0,5);{M}rotéde—17°en Z,

Mg —

b. °b=(0 0 1);{M}rotéde35°enX,
Mb=

c. %=1 05 0,3);{M}rotéde90°enY,
M. —

Ejercicio 4: Escriba en forma general las matrices de transformacién homogénea que
representan los siguientes casos:

Traslaciéon pura en el espacio

a

b. Rotaciéon en el eje X
c. RotacidonenelejeY
d

Rotacion en el eje Z.

Ejercicio 5: En la siguiente figura se observa el vector a respecto del sistema {M}. El punto M
respecto de {0} es %p,; = (7,4).
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a. Halle el dngulo de rotacién del sistema {M} respecto de {0}.
Exprese la matriz de transformacidn homogénea que describe la posicién y orientacion
del sistema {M} respecto de {0}.

c. Use la transformacién hallada para representar el vector a respecto del sistema {0}.
Verifique graficamente el resultado.

Ejercicio 6: Escriba la matriz de transformacion homogénea que representa la posicion y
orientacion del sistema {M} respecto de {0} para cada caso:

a. Elsistema {M} giré 45° respecto del eje Y},, luego se trasladé un vector p = (0,0,1).
b. Elsistema {M} se trasladé un vector ®p = (0,0,1), luego giré 45° respecto del eje Yj,.

Ejercicio 7: Exprese el vector %p = (0.5 0 1) respecto del sistema {M} de cada caso del
ejercicio anterior.

Ejercicio 8: Analice la siguiente transformacion compuesta e indicar V o F. Considere que T
representa la posicion y orientacién de un sistema de referencia {M} respecto de otro sistema
de referencia {0}.

T = TrotX(a) * Ttras(0,2,0) * TrotY(B)

a. Elsistema {M} sufrié un rotacion a respecto de X, luego una traslacién de 2 unidades
sobre el eje Yy, y finalmente un rotacién S respecto de este mismo eje.

b. Elsistema {M} sufrié un rotacién a respecto de X, luego una traslacién de 2 unidades
sobre el eje Yy, y finalmente un rotacién  respecto de este mismo eje.

c. Un vector p expresado en {0} puede expresarse en {M} realizando el producto: Mp =
T.p

d. Un vector p expresado en {M} puede expresarse en {0} realizando el producto: °p =
T.p

e. El vector u =T.v, es el vector v rotado un angulo 8 respecto de Yy, trasladado 2
unidades en Y, y luego rotado un angulo @ respecto de X,.

Ejercicio 9: En funcidén de las siguientes matrices escritas en forma simbdlica halle la expresion
correcta para cada caso:

- 9T, matriz de trasformacién homogénea del sistema {M} respecto de {0}.
- MT,: matriz de trasformacién homogénea del sistema {A} respecto de {M}.
- ATg: matriz de trasformacién homogénea del sistema {B} respecto de {4}.
- OTg: matriz de trasformacién homogénea del sistema {F} respecto de {0}.
- FT,: matriz de trasformacién homogénea del sistema {D} respecto de {F}.

1. {B}respecto de {0}:
2. {F}respecto de {B}:
3. {B}respectode {D}:



