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ANALIZAR-DISCUTIR-RESOLVER

EXPLICAR-COMPRENDER-FORMALIZAR

Vectores en el plano

Problema |

Un grupo de ingenieros esta construyendo un robot que sera manejado por una compu-
tadora. Se proponen disefiar un programa para comandar sus movimientos con la menor
cantidad de datos posibles. ;Cudles sonlos d introducir enla maquina?

t lr \ E\
. En cada caso dibujen un vector por el cual se pueda trasladar F, a la posicion F,
b.

Problema Il

Una vez que el robot esta terminado, comienzan a probarlo. En primer lugar, le dan
instrucciones para que se traslade desde el escritorio hasta la biblioteca; luego, para
que vaya desde alli hasta la puerta. Si qui robot: i

desde el escritorio hasta la puerta, ;cual es el movimiento que deben indicarle? (Sefia-
lenlo en el dibujo.)

- plicar - Comprender - Formalizar “

Vectores

Problema |

Si analizamos el gréfico, observamos que entre la posicion de la tortuga y el punto, podemos
definir un vector (3; 4). Ademas, i la tortuga se mue-
va desde (0; 0) sobre la recta en la que se apoya el vector de coordenadas (3; 4).

cadauno de o la recta como un vector. Busquemosla
forma que tienen los vectores con origen en (0; 0) y con la misma direccion que el de coordena-
das (3; 4). Todos estos vectores deben ser miiltiplos de este ltimo, i llamamos ¥ a estos vecto-
tes: v = k. (3; 4) donde k es cualquier niimero real. Entonces, la informacion que debe darle a
la computadora pueden ser distintos valores de k para realizar el productoy, asi, la tortuga ird.
recorriendo esta recta. Con k>0, se dirigira hacia el punto azul y con k <0, se moverd en el otro
sentido. Para determinar si la tortuga pasara por (45; 64), habra que ver s este punto pertenece
ala recta, 0 sea, si existe un nimero real k que verifique:

k. (3 4) = (45; 64) ()
3k=45 4k =64

Al esolver cada ecuacion, obtenemos que en la primera, k = 15y en la segunda, k = 16; por lo
tanto, no es posible encontrar un niimero real que verifique la condicion (1. Entonces, dicho
punto no se encuentra en la recta, es decir, la tortuga no pasara por alli. A esta forma de ex-
presar la recta que pasa por el origen y tiene la direccion del vector de coordenadas (3; 4) se la
llama ecuacion vectorial,

Ecuacion vectorial de la recta que pasa por el origen y tiene direccion v

La ecuaci6 recta L que pasa por el ori con

vectorves: L: X=k.V,conkER.

/

Problemas para introducir los contenidos y tra-
bajar los posibles caminos de resolucion.

USO DE LA COMPUTADORA

Contenidos, conceptos tedricos y modelos ex-
plicativos a partir de los problemas centrales.

ACTIVIDADES FINALES

I T RTI

Calculo de limites

Les proponemos trabajar en Internet. Los invitamos a ingresar en la siguiente pagina:
com.ar/calcul htm la cual nos permite rea-

lizar diversos calculos matematicos on-line.

En este caso, vamos a trabajar calculando diferentes limites:

Hagan click en el icono “Hallar un limite”

Ingresen la funcién (recuerden colocar los paréntesis cuando sea necesario)

Hagan click en calcular

Si tienen alguna duda de como ingresar los datos, hagan click en “Como introducir”, por
ejemplo si quieren calcular un limite que tienda a infinito, tienen que poner en Enfoques: inf
ysi tiende a menos infinito minf.

tienen que poner sqrt, por e}, VX5 = sqri(x + 5)

Ahora si, les proponemos calcular los siguientes limites:

a lim 2°-8K+9x-8 _
1= B+ 9XT-X+3

d. lim 8X
I

o 27+ 4 - 2x Loom COSX?

- Actividades finales “

1. Observen el gréfico de f(x). Si es posible, completen en los lugares indicados; si no es posible,
expliquen por qué.

-2
a 6= Jmf=__ lmf)=__ limfk=
b fO-  lmf®-_ limf)-  limfx-
cfW-  lmi9- lmf-  lmi)-
d.fe)- — limf)=-_ lmf)-_ lmf)-
ef10)-_ limf)- 3£mr(x)t7 lim 160~

2. Grafiquen en la carpeta dos funciones distintas que verifiquen que lim f(x) = Iim f(x), 2¢
Dom f y f(2) = lim f(x).

Introduccion al uso de las nuevas tecnologias
y su aplicacion en el campo de la matematica.

Actividades orientadas a poner en juego los co-
nocimientos adquiridos a lo largo del capitulo.




Vectores

Cuando en Fisica se debe identificar una fuerza, es
necesario indicar de cuanto es y hacia donde va.
En este capitulo, veremos como se define matema-
ticamente este tipo de informacion.



Vectores en el plano

Problemall

Un grupo de ingenieros esta construyendo un robot que sera manejado por una compu-
tadora. Se proponen disefiar un programa para comandar sus movimientos con la menor
cantidad de datos posibles. ;Cuales son los datos que deberian introducir en la maquina?

. En cada caso, dibujen un vector por el cual se pueda trasladar F, a la posicion F.,.

W WO

Problema Il

Una vez que el robot esta terminado, comienzan a probarlo. En primer lugar, le dan
instrucciones para que se traslade desde el escritorio hasta la biblioteca; luego, para
que vaya desde alli hasta la puerta. Si quisieran que el robot se desplazara directamente
desde el escritorio hasta la puerta, ;cual es el movimiento que deben indicarle? (Sefia-
lenlo en el dibujo.)
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2. Dibujen un vector equivalente a AB:
/ B
A

3. Dibujen un vector opuesto a CD:

C

4. Dibujen un vector paralelo a MN, que no sea equivalente a él.
/ 8
N

5. Dados los puntos M = (1; 3), N = (3; 7), P = (5; 1) y Q = (2; 6), determinen, sin representarlos
graficamente, si los siguientes vectores son equivalentes:

a.MPy NQ b.MNyPQ
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6. Sabiendo que OA=a,0B=b,AQ=
en funcién deay b:

a.BA 0 B R

b.BP

c.RQ

d.QA




7. Hallen el vector suma en cada uno de los siguientes casos:
a. / \ b. \—> c.— 5 /

8. Consideren los siguientes vectores:

A Grafiquen:
\ B a.AB-TH

b.CD - EF

D
E H\ / . EF-TH
F I C

9. Hallen la resultante (suma) de los siguientes pares de fuerzas:
Fs
F1 Fs Fs
Fs
F2

Problemallll

Observen esta obra de Escher, en la que
aparece una figura repetida varias veces.
Indiquen qué movimientos permiten pa-
sar de la figura:

a. lala2.

b. 2ala3.

c. lala3.

10.Dados los puntos A, By C, hallen graficamente:

a. 2AB

b. -1BC

C. 1Hf A x
2

Cx
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Problema IV
Volvamos a los ingenieros que construyen el robot. ;C6mo se le puede indicar a la
computadora cual es la direccion, el sentido y el moédulo del vector que define cada

movimiento?

11. Escriban las coordenadas cartesianas de los siguientes vectores:

+0

ol

a1

:n—n
-

o

v

A

ol
\“

12.Dibujen todos los vectores con origen en (0; 0):
a. cuyo modulo es 3. b. cuyo argumento esta entre 60° y 120°.

A A

\
\

13. Escriban en coordenadas cartesianas los siguientes vectores dados en forma polar:
a. vl =5, ® =30°

b. [v| =2, ® = 80°

c. [v] =10, ® = 180°




ProblemaV

Observen los vectores a y b. Escriban al vector ¢ como el resultado de operaciones que
combinen a, b y nlimeros reales.

b

ol

ERE

14.Escriban las coordenadas polares de cada uno de los siguientes vectores:
a=(53)-

15. Dados los vectores a = (7; 3), b = (1; 5) y ¢ = (15; 11):
a. Hallen un vector que sea combinacion lineal de a y b. jEs Ginico? ;Por qué?

b. Hallen un vector que sea combinacion lineal de ¢y b. ;Es Ginico? ;Por qué?

c. Hallen un vector que sea combinacion lineal de a, by c. ;Es inico? ;Por qué?
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Problema VI

Seana = (2; 4) y b= (=3; —2), hallen las coordenadas de los vectores: a+b;3a y -2b

16.Calculen a . b, sabiendo que |a = 4 y b=3a

17. Dados los vectores a = (7; -3), b = (-1; 6) y ¢ = (~4; —3), hallen:

—

+ + +
ool o
+
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[

olololo]

N
ol
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W
I

iy

<t}
[

18.Escriban las coordenadas de tres vectores paralelos a V= (5; 2):

19. Analicen la demostracién de la propiedad del producto escalar de dos vectores que tienen
la misma direccién. Utilicenla como referente y demuestren las otras propiedades del pro-
ducto escalar.

Problema VII

Hallen el angulo a, 0° < a < 180°, que forman los vectores Ey b, cuyas coordenadas car-
tesianas son (5; 4) y (-2; 6), respectivamente.

A°

ol

o
€,
>

A
y
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