56 Esercizi di Algebra Lineare — Aggiornato al 24 dicembre 2013

[sometrie del piano 1

Argomenti: isometrie del piano Difficolta: » » »

Prerequisiti: isometrie nel piano, matrici ortogonali

1. (a) Descrivere I'insieme di tutte le matrici 2 x 2 ortogonali.

(b) Determinare quali matrici ortogonali hanno determinante uguale a +1 e quali hanno
determinante uguale a —1.

(¢) Determinare chi sono gli autovalori delle matrici ortogonali descritte al punto pre-
cedente. Nel caso di autovalori reali, determinare anche 1 rispettivi autospazi.

2. Scrivere le espressioni generali delle seguenti isometrie del piano:

(a) traslazione di vettore (zg, ¥o),

(b) simmetria rispetto alla retta di equazione cartesiana azx + by + ¢ = 0,

(c) simmetria rispetto alla retta di equazione parametrica (zo, yo) + t(a, b),

(d) rotazione antioraria di un angolo @ rispetto all’origine,

(e) rotazione antioraria di un angolo # rispetto al punto (zg, yo),

(f) rotazione oraria di un angolo # rispetto al punto (zq, yo).

(g) simmetria centrale rispetto all’origine (in quale delle precedenti categorie rientra?)
(h) simmetria centrale rispetto al punto (xg, ) (in quale delle precedenti rientra?),

(1) simmetria rispetto alla retta di equazione parametrica (zg,yp) + t(a,b), seguita da

una traslazione di vettore (a,b).
3. Determinare quale trasformazione del piano si ottiene facendo ...

(a) prima la traslazione di vettore (zg,yp) e poi la traslazione di vettore (zy,y;),

(b) prima la simmetria centrale rispetto al punto (zg,yg) e poi la simmetria centrale
rispetto al punto (z1,¥1),

(c) prima la simmetria rispetto ad una retta e poi nuovamente la simmetria rispetto alla
stessa retta,

(d) prima la simmetria rispetto ad una retta r e poi la simmetria rispetto ad una retta
r' parallela ad r,

(e) prima la simmetria rispetto ad una retta r e poi la simmetria rispetto ad una retta
r’ incidente con 7,

(f) prima la rotazione antioraria di un angolo # rispetto ad un punto (xp,yo) e poi la
rotazione oraria di un angolo # rispetto ad un punto (z, y;), eventualmente diverso
dal precedente,

(g) prima la rotazione antioraria di un angolo ¢, rispetto ad un punto (g, ) e poi la

rotazione antioraria di un angolo #;, eventualmente diverso dal precedente, rispetto
ad un punto (zy,y ), eventualmente diverso dal precedente.
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1. (a) Descrivere l'insieme di tutte le matrici 2 x 2 ortogonali.

(b) Determinare quali matrici ortogonali hanno determinante uguale a 41 e quali hanno
determinante uguale a —1.

(c) Determinare chi sono gli autovalori delle matrici ortogonali descritte al punto pre-
cedente. Nel caso di autovalori reali, determinare anche 1 rispettivi autospazi.
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2. Scrivere le espressioni generali delle seguenti isometrie del piano:

(a) traslazione di vettore (g, ¥yo),

(b) simmetria rispetto alla retta di equazione cartesiana ax + by + ¢ = 0,

(c) simmetria rispetto alla retta di equazione parametrica (xo,yo) + t(a,b),

(d) rotazione antioraria di un angolo € rispetto all’origine,

(e) rotazione antioraria di un angolo @ rispetto al punto (zq, o),

(f) rotazione oraria di un angolo @ rispetto al punto (xg, ),

(g) simmetria centrale rispetto all’origine (in quale delle precedenti categorie rientra?)
(h) simmetria centrale rispetto al punto (zp,yo) (in quale delle precedenti rientra?),

(i) simmetria rispetto alla retta di equazione parametrica (zq,yo) + t(a,b), seguita da

una traslazione di vettore (a,b).
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3. Determinare quale trasformazione del piano si ottiene facendo ...

(a) prima la traslazione di vettore (xg,yg) e pol la traslazione di vettore (zy, ),

(b) prima la simmetria centrale rispetto al punto (zg,y0) e poi la simmetria centrale
rispetto al punto (z1, ),

(c) prima la simmetria rispetto ad una retta e poi nuovamente la simmetria rispetto alla
stessa retta,

(d) prima la simmetria rispetto ad una retta r e poi la simmetria rispetto ad una retta
r’ parallela ad r,

(e) prima la simmetria rispetto ad una retta r e poi la simmetria rispetto ad una retta
r’ incidente con r,

(f) prima la rotazione antioraria di un angolo # rispetto ad un punto (zg, 7o) e poi la
rotazione oraria di un angolo # rispetto ad un punto (z;,y;), eventualmente diverso
dal precedente,

(z) prima la rotazione antioraria di un angolo €, rispetto ad un punto (zg, ) e poi la
rotazione antioraria di un angolo #;, eventualmente diverso dal precedente, rispetto
ad un punto (z,y;), eventualmente diverso dal precedente.
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