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m |nicializacion
In[143]:=

<< Graphics®

In[144]:=
<< Graphics  ImplicitPlot’
<< Graphics' Colors"
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Expresion general

In[146]:=
conica[{x_, y_}, {p_, e _}] :=(1-e*2)x*2-2px+y”"2

Tipos de conicas

= Punto doble

= El origen

= Cualquier punto del plano de coordenadas (x0, y0)
In[148]:=

ecl = Simplify[conica[{x-x0, y-y0}, {0, 0}]] ==
out [148]=

(x-x0)%+ (y-y0)® =0
In[149]:=

Solve[ecl, x, y]
out [149]=

{{xexO—\/—y2+2yyO—y02}, {xex0+\/—y2+2yy0—y02}}

m Dos rectas que se cortan

= En el origen
= En cualquier punto del plano de coordenadas (x0, y0)
In[153]:=
ec2 = Simplify[conica[{x—xo, y-y0}, {0, \/E}]] =
Out [153]=
- (x-x0)%+ (y-y0)® =0
In[154]:=
Solve[ec2, x, y]
Out [154]=
{{x->x0+y-y0}, {x->x0-y+y0}}
In[155]:=
ec2=ec2/. {x0->1, yO - 2}

Out [155]=
“(-lex)Ps (m24y)? =0
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In[156]:=
ImplicitPlot[ec2, {x, -5, 5}];

8

= Recta doble

= Eje Ox
= Cualquier otra recta paralela al eje Ox
In[159]:=
ec3 = Simplify[conica[{x-x0, y-y0}, {0, 1}]] =
out [159]=

(y-y0)?=0

In[160]:=
Solve[ec3, y]

out [160]=
{({y»>vy0}, {y>y0}}

= Circunferencia

= Centrada en el origen (0, 0) y de radio r
= Centrada en (x0, 0)

= Centrada en (x0, y0)

In[165]:=
eccircunf = Simplify[conica[{x -x0, y-y0}, {0, 0}]] =2

Out [165]=

(x-x0)%+ (y-y0)? =1’
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In[166]:=
ImplicitPlot[eccircunf /. {x0-»2, yO-» -1, r- 2}, {x, -5, 5}]1;
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m Elipse

Una elipse puede ser definida como el conjunto de puntos del plano cuya suma de distancias a dos puntos fijos
(también llamados focos) F; y F, (con F;+ F,) esuna constante 2a (se supone en valor absoluto, con a>0). Asi
pues, si se supone que en un determinado sistema de coordenadas, dichos puntos tienen de coordenadas (-d,0) y (d,0)

respectivamente (con 0<d=a).

Asi pues, bastara con ir elevando al cuadrado y simplificando en la siguiente ecuacion que expresa dicha relacion

Vix-d)?2+y2 +V(x+d)?+y2 =2a
V=) ey =2 N m D ey
(x-d)?+y2=4a® —4a\ (x+d)2+y2 + (x+d)? +y?
2dx=4a® —~4a(x+d)2 +y2 +2dx
a \/m =a’>+dx
a2 ((x+d)?+y2)=a®> d® +2d*dx+d? x?
a? (x2+2dx+d?+vy2)=a*d® +2a*dx+d? x?
(a? -d?) x? -a? (a?-d?) +a’y? =0
(1-(9)%) x4+ y?=(@-d?)
por lo que bastara con tomar en nuestra ecuacion general de las conicas: e:% , p=0 e igualarlaa (a®>-d?) , para
obtener la ecuacion de la elipse que queremos obtener. Ademas, si seguimos simplificando podemos verificar que de

hecho se trata de una elipse sobre los ejes coordenados de semiejesa y Va? —d? (recuérdese que se habia impuesto
que 0<d=a).

In[167]:=
a=4; d=3;

ecd = Simplify[conica[{x, v}, {0, E}]] = a%-4d?
a

Out[168]=
7 %2

2
="
16 ¥
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In[169]:=
Lipse = Expand| ——— conica[(x, v}, {0, S}]] = 2%
ecelipse = Expand| ——— conica| {x, , , — = ——
P P a2—d2 y a a2_d2
Out[169]=
2 2
R S
16 7
In[170]:=

Solve[ecelipse, y]

Out [170]=

{y>-FVTVIe-}, {y> 3 VT Vi6-= })

In[171]:=
ImplicitPlot[ecelipse, {x, -5, 5}, AspectRatio -» Automatic];

Si ahora lo que queremos es aplicarle un giro de angulo 6 seguido de una traslacion dada por el vector v=(v;, v,)

entonces bastara con realizar previamente la correspondiente transformacion.

In[172]:=
Clear[©6]
Cos[6] -Sin[6©]
Mg = . ) ;
Sin[@] Cos|[6]
In[174]:=
Inverse[Mg] // Simplify

out [174]=
{{Cos[®], sin[6]}, {-5in[O], Cos[O]}}

In[175]:=
(* bastard tomar el opuesto del angulo que nos den =*)
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a? - d?

a2 -d2

\/_gnyr

In[176]:=
e il {10, 2}
=-—; v= , 2};
3
lipseb =E d[1 ica[Mg. ({ }-v), {o d}]]
ecelipseb = Expand| ——— conica . ({x, -v), , — ==
P P - g y S
ImplicitPlot[ecelipseb, {x, -5, 50}, AspectRatio -» Automatic];
OQut[177]=
353 _45+/3 _275x 943 x 55x* 37y 45V3y 9
28 56 112 112 448 112 112 224
5
4
3
2
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= Hipérbola

De una forma totalmente equivalente a la definicion de la elipse, una hipérbola puede ser definida como el conjunto de
puntos del plano cuya diferencia de distancias a dos puntos fijos (también llamados focos) F; y F, (con Fi+ F,)es
una constante 2a (se supone en valor absoluto, con a>0). Asi pues, si se supone que en un determinado sistema de
coordenadas, dichos puntos tienen de coordenadas (-d,0) y (d,0) respectivamente (con 0<a=d).

Asi pues, bastara con ir elevando al cuadrado y simplificando en la siguiente ecuacion que expresa dicha relacion,
exactamente igual que haciamos en el caso de la elipse

Vix-d)2+y2 - (x+d)2+y2 =+2a
Vix-d)P+y? =#2a +V(x+d)? +y2
(a2 -d?) x2- a2 (a?-d?) +a2y2=0
(1-(4)?) x2+y2=(@-d

por lo que bastara con tomar en nuestra ecuacion general de las conicas: e= Z , p=0 eigualarlaa (a*>-d?), para
obtener la ecuacion de la hipérbola que queremos obtener (s6lo que ahora debera ser 0<a=<d)

Ademas, si seguimos simplificando podemos verificar que de hecho se trata de una hipérbola (recuérdese que ahora
0<a=d).

In[179]:=
a=2; d=3; e= —;
a

conica[{x, y}, {0, e}] =a%2-d?

Out [180]=
5 x? 2
- = -5
g Y
In[181]:=
. 1 ) a? - g2
echiperbola = Expand[az—_dz- conica[{x, y}, {0, e}]] == m—
Out[181]=
%2 y?
[l S —
4 5
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In[182]:=
ImplicitPlot[echiperbola, {x, -6, 6}];

Si ahora lo que queremos es aplicarle un giro de angulo 6 seguido de una traslacion dada por el vector v=(v{, v;)
entonces bastara con realizar previamente la correspondiente transformacion.

In[183]:=
Clear[©]
Cos[6] -Sin[6©]
“ \sin[e] cos[o] )"

In[185]:=
Inverse[Mg] // Simplify
Out[185]=

{{Cos[®], sin[6]}, {-Sin[6O], Cos[O]}}

In[186]:=
(* bastard tomar el opuesto del angulo que nos den =*)
In[187]:=
6= {10, 2}
=-—; V= ; 2};
3
a? - d?

a2 - d2

ImplicitPlot[echiperbolab, {x, -5, 50}, AspectRatio -» Automatic];

1 d
echiperbolab = Expand[m— conica[Mg. ({x, y}-v), {0, —;}]] =

Out [188]=

5

41+9\/§+7x_9\/§x_7x2_11y_9\/§y+i\/§x L 11y’
2 4 20 80 20 4 40 Y* 780
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= Parabola

Una parabola también puede definirse geométricamente, en este caso como el conjunto de todos los puntos que equidis-
tan de una recta fija R y otro punto fijo F&R. Asi pues, si consideramos un sistema de coordenadas en el plano respecto
del cual la recta R tenga por ecuacion x= - % p (con p>0) vy el punto fijo F=( % p, 0) setendrd que satisfacer la

siguiente relacion

2
\G=Fp) +) =x+5p

2
(x—3p) +¥ =X +xp+ g p’
C-xp+rpPP =2 +xp+ g p

¥ =2xp=0
In[190]:=
parabola = Simplify[conica[{x, vy}, {p, 1}]]
Out [190]=

-2 x+y?

In[191]:=
parabola = ImplicitPlot[conica[{x, vy}, {p, 1}]1=0/.p>»1, {x, -5, 5}];

In[192]:=
p=1;
recta:Graphics[Line[{{—%, —5p}, {——12?—, 5p}}]];

punto = Graphics[{PointSize[O .04], Point [{ —g— , 0}] }] ;
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In[195]:=
Show[parabola, recta, punto];

Si ahora lo que queremos es aplicarle un giro de angulo 6 seguido de una traslacion dada por el vector v=(v{, v;)
entonces bastara con realizar previamente la correspondiente transformacion.

In[196]:=
Clear[©]
_ Cos[6] -Sin[6] )\
" \'sin[®] Cos[6] )'
In[198]:=

Inverse[Mg] // Simplify
Out[198]=

{{Cos[®], sin[6]}, {-Sin[6O], Cos[O]}}

In[199]:=
(* bastard tomar el opuesto del angulo que nos den =*)
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In[200] :=
e i {1, 2}
=-—; v=1{1, ;
3
parabolab = Simplify[conica[Mg. ({x, y}-vVv), {p, 1}] == 0]
ImplicitPlot[parabolab, {x, -5, 50}, AspectRatio -» Automatic];
Oout [201]=
— — — 2 —
1+2+/3 +% (—2+\/3 -3 x+y> =x++3y
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Ejercicios

1.- Practica con los ejemplos propuestos e intenta calcular y representar todas aquellas conicas que se te ocurran, o que
hayas visto en los ejemplos vistos en teoria.



