LA RETTA   Uboldi, Saporito, Suardi, Magistrelli.

· Definizione geometrica
La retta è un insieme infinito di punti allineati, non ha un origine, ne una fine. Rappresenta uno dei tre elementi primitivi della geometria euclidea (punto, retta e  piano).  

· Definizione analitica
La retta è un equazione di primo grado intera in due variabili.
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retta passante per l’origine                                  retta non passante per l’origine

      -   Equazione esplicita della retta
Y=mx+q

LE TRASFORMAZIONI
· Simmetria
Quando la retta viene copiata simmetricamente a dove si trova, rispetto ad un asse, oppure ad un punto.
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simmetria rispetto all’origine                 simmetria rispetto all’asse x
 -simmetria assiale con asse di equazione y=mx+q  con m=tg
[image: image5.wmf]a

  

forma generale:
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rispetto all’origine degli assi   
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rispetto ad un punto (simmetria centrale) C(a,b)
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rispetto all’asse delle ordinate 
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rispetto alla retta x=k.    
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rispetto alla retta y=k               
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rispetto alla bisettrice del 1° e del 3° quadrante 
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rispetto alla bisettrice del 2° e 4° quadrante 
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· Rotazione:

-La rotazione modifica l’inclinazione della retta, facendola ruotare rispetto ad un punto fisso.
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rotazione rispetto al punto p(0;1)

-Forma generale:
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per l’applicazione di ogni trasformazione bisogna ricavare x e y dal sistema lineare in funzione di x’ e y’ e sostituirle nell’equazione della retta
-omotetia
 -forma generale
A=
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     K=coefficiente omotetia
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