Attività di laboratorio

Classe IV Alt: Carlotti, Meloni, Torti
Data inizio: 14\01\2004

Data di consegna:10\03\2004

Titolo dell’esperienza. Analisi delle trasformazioni affini in curve analitiche e goniometriche


1-DEFINIZIONE

 La cosinusoide è una curva che rappresenta la funzione y=cosx

2-CARATTERISTICHE E GRAFICO GENERALE

la cosinusoide è una funzione suriettiva ma non iniettiva.

Il suo dominio comprende tutta la retta ‘r’ reale mentre il suo codominio (insieme delle immagini) è: 
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  3-TRASFORMAZIONI E APPLICAZIONI                                       

                                                         AFFINITA’









Simmetrie

                                                                      Rotazioni

                                                                      Traslazioni

_Forma generale di una trasformazione

   Forma lineare
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                                                      Quando ci sono termini noti (e,f)                                        

                                                      l’origine degli assi viene spostata 

                                                      in un’altra parte del piano dalla

                                                      trasformazione.

                                                      Quando e = f = 0 si tratta di una

                                                      trasformazione affine che lascia 

                                                      inalterata l’origine.

 Forma matriciale
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          a x d = diagonale principale

                                        b x c =diagonale secondaria

  Calcolo del determinante

Det = (a x d) – (b x c)

  Calcolo della matrice inversa

La matrice inversa è una particolare matrice che permette di passare da una comune matrice (di trasformazione) al relativo sistema lineare.

E’ possibile ricavare la matrice inversa quando il determinante della matrice A è diverso da 0

Det(A)
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Es    x2+y2=1                                         

A=
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c=a/b

c=a x b-1
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  Calcolo della matrice trasposta

A
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     matrice trasposta

  Autovalori e autovettori

  Trasformazioni e forme canoniche

SIMMETRIA

Forme lineari
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    Simmetria centrale
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     Simmetria assiale con asse parallelo a x
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     Simmetria assiale con asse parallelo a y

Forme matriciali

Matrice di simmetria
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ROTAZIONE

La rotazione non ha direzioni invarianti

Matrice di rotazione
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TRASLAZIONE
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   traslazione

OMOTETIA

A
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_Classificazione di una trasformazione

   Det = 0 …………………………………..Impossibile fare la matrice inversa

   Det = 1…………………………………...I versori del quadrato unitario vengono trasformati in 


versori tali per cui l’area del parallelogrammo e uguale 


a quella del quadrato iniziale; è una affinità equivalente
   Det 
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 e diagonale principale  con due elementi uguali       axx = ayy           SIMILITUDINE 

                                                                                                                           (rotazione + omotetia) 

   Det 
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1 e diagonale principale con due elementi diversi       axy = ayx                SIMILITUDINE  
                                                                                                                           (simmetria + omotetia)

5​  Come si disegna la funzione trasformata

Co=curva iniziale
Ca=curva finale

1) disegnare Ca utilizzando il sistema di riferimento cartesiano ortogonale

2) applicare la variazione del reticolato con i vettori I e J della matrice normale

3) ridisegnare la curva sul nuovo reticolato

4) se c’è una traslazione operando sul vecchio sistema di riferimento traslare la curva disegnata.

Applicazione di una trasformazione a una cosinusoide

Y=cosx                        cosinusoide

A
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               matrice di trasformazione: la morfologia lascia intuire che si tratta di una  

                                     rotazione (gli elementi sulla diagonale principale sono uguali mentre quelli   

                                     sulla diagonale secondaria hanno stesso valore numerico ma segno opposto 

                                    classificazione della matrice tramite calcolo del determinante:

det=4                           la trasformazione è una similitudine composta da una rotazione più 

                                    un’omotetia (la morfologia è quella della rotazione ma il determinante è > 1 

calcoliamo le matrici delle due trasformazioni che compongono la nostra matrice di partenza
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A(omotetia)
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A(rotazione)
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A-1
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A-1
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                    matrice inversa della matrice di similitudine
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              forma lineare
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ottenendo la seguente rappresentazione grafica:
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la cosinusoide è stata ruotata in senso antiorario di 45° e dilatata con un omotetia con k=2

[image: image42.png]® o DR





ISOMETRIE





OMOTETIE





SIMILITUDINI











_1140010599.unknown

_1140013270.unknown

_1141301361.unknown

_1141305337.unknown

_1142698683.unknown

_1142698876.unknown

_1142699455.unknown

_1142698853.unknown

_1141305495.unknown

_1141305134.unknown

_1141305191.unknown

_1141305074.unknown

_1140013655.unknown

_1141275629.unknown

_1140013400.unknown

_1140011992.unknown

_1140012355.unknown

_1140013198.unknown

_1140012603.unknown

_1140012179.unknown

_1140011074.unknown

_1140011941.unknown

_1140010852.unknown

_692664675.unknown

_692665135.unknown

_692666274.unknown

_692664715.unknown

_692663663.unknown

_692663851.unknown

_692664028.unknown

_692664341.unknown

_692664457.unknown

_692664087.unknown

_692663949.unknown

_692663721.unknown

_692659519.unknown

_692663575.unknown

_692659882.unknown

_692659365.unknown

