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DEFINICION

Un sistema de coordenadas es un conjunto de valores y
puntos que permiten definir univocamente la posicion de
cualquier punto de un espacio euclideo.
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DEFINICION

Un espacio euclideo de dimension finita es un espacio
vectorial normado sobre los nimeros reales de dimension
finita, en que la norma es la asociada al producto escalar
ordinario. Es un espacio vectorial donde se satisfacen los
axiomas de Euclides de la geometria.
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SISTEMA DE COORDENADAS CARTESIANAS

UN SISTEMA DE COORDENADAS CARTESIANAS SE DEFINE POR DOS EJES
ORTOGONALES EN UN SISTEMA BIDIMENSIONAL Y TRES EJES ORTOGONALES EN UN
SISTEMA TRIDIMENSIONAL, QUE SE CORTAN EN EL ORIGEN 0.
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El primero que expreso la posicion de un punto en el plano o en el espacio fue Descartes, por lo
gue se suele referir a ellas como coordenadas cartesianas.
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REPRESENTACION EN LOS EJES DE
COORDENADAS

Los ejes de coordenadas dividen al plano en cuatro partes
iguales y a cada una de ellas se les llama cuadrante.
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EJEMPLO

Ejemplo 1.- Represente en el plano cartesiano los puntos (-2,1); (-4.-2); (0,-1); (2,-3) v (5,0).
Solucion:
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SISTEMA DE COORDENADAS POLARES

PARA REPRESENTAR PUNTOS EN EL PLANO SE UTILIZA EN
MUCHAS OCASIONES EL SISTEMA DE COORDENADAS
POLARES EN ESTE SISTEMA SE NECESITAN UN ANGULO (0)
Y UNA DISTANCIA (R).
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RELACION ENTRE COORDENADAS POLARES
Y CARTESIANAS.

Sabemos que la relacién entre coordenadas polares y

.\.
cartesianas viene dada por las igualdades x=r=cos 0 e
y =r=sen 6. Reciprocamente, se verifica que r=y/(x2+ y?).
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RELACION ENTRE COORDENADAS POLARES
Y CARTESIANAS.

Ejemplo: trazar el punto P(4,§)

p(r,8)
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APLICACION DEL SISTEMA DE COORDENADAS
FORMULA PARA EL AREA DE UN PLANO
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APLICACION DEL SISTEMA DE COORDENADAS
FORMULA PARA EL VOLUMEN DE UN CUBO

¢:R°—>R #(x,y,z)=1

V:{(x,y,z)\Osxga,Oéyéb,OSzgc}

[[[av = [[] dxdydz ijdv =Idedyidz:abeC
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Es el volumen del cubo



SISTEMA DE COORDENADAS CILINDRICAS

La primera coordenada es la distancia (r) existente z
entre el origen y el punto, la segunda es el angulo

(d) o, 9, 2)
que forman el eje y la recta que pasa por ambos |
puntos, y la tercera es la coordenada (z) que
determina la altura del cilindro.
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SE DEFINEN TRES VECTORES UNITARIOS, @, 4 i Y
PERPENDICULARES ENTRE S| QUE FORMAN UNA BASE ORTONORMAL.
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CONSIDERAMOS UN CILINDRO DE RADIO R Y ALTURA
H, LAPOSICION DEL PUNTO P VIENE DADA POR:

X=rcose

Un elemento diferencial
de la superficie del
cilindro se obtiene:
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Un elemento diferencial
de volumen se obtiene
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APLICACION DEL SISTEMA DE COORDENADAS
CILINDRICAS

Calcular el area de un circulo de radio r
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APLICACION DEL SISTEMA DE COORDENADAS
CILINDRICAS

Deduccion de la formula del area de un circulo.

Area de un circulo con radio r

2t or
J' J’ pdpdd — n-r2 unidades cuadradas
0 0

Volumen de un cilindro de radio r y altura de 10 unidades

10 rP2n pr
J J J pdpdp dz —> 10-n-r2 unidades cubicas
0 0 0




SISTEMA DE COORDENADAS ESFERICAS

un sistema de coordenadas esféricas se usa en espacios euclideos
tridimensionales. este sistema de coordenadas esféricas esta formado por tres
ejes mutuamente perpendiculares que se cortan en el origen.




SISTEMA DE COORDENADAS ESFERICAS

La primera coordenada (r) es la distancia entre el origen y el punto,
siendo las otras dos los angulos que es necesario girar para alcanzar la
posicion del punto. Se definen tres vectores unitarios perpendiculares

entre si que forman una base ortonormal.




SISTEMA DE COORDENADAS ESFERICAS

El radio r (0<r<R ) es la
distancia desde el origen
de coordenadas al punto,
es el angulo que forma r
con la vertical (0<6<m )y
¢ es el angulo que forma
la proyeccion de r sobre
el plano XY con el gje X
(0<op=<2m).




APLICACION DEL SISTEMA DE COORDENADAS
ESFERICAS

Determinar la formula del volumen de una esfera
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APLICACION DEL SISTEMA DE COORDENADAS
ESFERICAS

Determinar la formula del volumen de una esfera

solucion: Para ello, se introduce el cambio a coordenadas estéricas: al
aplicar el cambio de coordenadas a la eccuacion de la superficie esiérica,
22 + 42 + 22 = 1, resulta r = R. Como no depende de @ ni ¢ estas dos
variables no tienen restricciones y, por fanto,
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CONVERSION DE SISTEMAS DE COORDENADAS

cartesianas a polares
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CONVERSION DE SISTEMAS DE COORDENADAS

polares a cartesianas
/&::5 ,?“;53-13 =

§=_
180

-8 radianes

x=FR-cos(8) — 3.00000714566331278035

¥ = Rsm(8) — 3.99999464074254264665
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CONVERSION DE SISTEMAS DE COORDENADAS

cartesianas a cilindricas
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CONVERSION DE SISTEMAS DE COORDENADAS

cartesianas a esféricas

I = ~.|| :'l:2 + 3.?2 + 32 — ~.,|I'1'T-‘ cartesianas

D )
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CONVERSION DE SISTEMAS DE COORDENADAS

cilindricas a cartesianas -
p=3 $ =5313 grados z=3 cilindncas

= : .4 2h
b =10 T80 — 09272956 radianes e

5= p-cos($) — 2.9999984720062300456
¥,= prsin($) — 4.0000011459948714572

Z=Z %3
At
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CONVERSION DE SISTEMAS DE COORDENADAS

esféricas a cartesianas
=5 G:=45 grados § =30 grados

L":
esféricas
T .
b =0 — =053 radianes
180
§:=6| = | 07854 radianes
b 180
A= (rsm(8) cos(d)) — 3.0618656374345637761

¥ = (rsin(8) sin(})) — 1.7677739486035041695

S V= a sen(g)

cartesianas

= r-cos(8) — 3.3355274125561815512
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CONVERSION DE SISTEMAS DE COORDENADAS

esféricas a cilindricas

L= 5 PM:= 45 grados '&"“= 30 grados o
esfericas
= [ T ] — 0.5236 dian
= -] — B ra L=
B = e-[ lj —» 0.7854 radianes
ot 180

f=r-sin(8) = 3.536
5= rcos(8) — 3.5355274125561815312

:‘RN:= T ¢ — 30.0 cilindsicas




CONVERSION DE SISTEMAS DE COORDENADAS

cilindricas a esféricas

Bp=3536 ¢ =30 zrados =z = 3.5355 cilindiicas
b, = ¢-[1?IEJ — 0.5236 radianes
L= |::|-2 + zE — 500030561 5659906842

8= ata.n{E) — 0. 7E546B86975383192957
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