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ESPACIO AFIN

Definicion: Un espacio afin A esun par (? , V), donde? es un conjunto (cuyos €l ementos se
denominan puntos) y V es un espacio vectorial, de modo que todo par de elementosM, NT ? se

corresponden con un Unico vector viv (escribiremos V = W) satisfaciendo las siguientes
propiedades:
1) Paratodopunto M1 ? v todo vector V1 V exiseun tnicoNT ? ta que V.= MN
(entonces N =M + V).
2) ParacadatrespuntosM, N, PT ? setiene MN + NP = MP

P

N

Observacion: En muchos casos € conjunto de puntos ? de un espacio afiny € conjunto que

subyace a espacio vectoria V son @ mismo, lo cua puede conducir a una cierta confuson. Sin
embargo hay que tener en cuenta que lo que los diferencia es la estructura.

Por emplo, R % como espacio afin es el conjunto de puntos del plano redl, mientras que R
como espacio vectorid es e conjunto de vectores con origen fijo en (0,0).

Definicion: Ladimension de un espacio afin A= (? , V) esladimension del espacio vectoria
V.

Definicion: Unavariedad lineal (o subespacio afin) de un espacio afin A= (?, V) esun
subconjunto de ?  de laforma P+V; donde V; es un subespacio vectoria de V.

SISTEMAS DE REFERENCIA AFIN

Definicion: Un sistema de referencia de un espacio afin A = (? , V) dedimensiénn es un
conjunto R={O;é1,...,én} donde OT ? quellamamos origen del sistema de referenciay

{él, én} es una base de V.
Las coordenadas deun punto P T ? son las coordenadas del vector p=OP en labase

{e...g} dev.
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Cambio de sistema de referencia:

Sean R={O;é1,§2,§3}, SZ{P; Vi, V,, \73} dos sistemas de referencia de un espacio afin A.
Sea X un punto de A y supongamos que las coordenadas de X en e sissema Rson

(X;, X544 X)) , €S decir OX = X6 +X,& +---+X,€,; Y las coordenadas de X en sistema
sistema Sson (X', X,",..., X,'), esdecir PX = X'V, +X,'V, +---+ X'V, .

Para encontrar las ecuaciones del cambio de sistema de referencia procedemos en dos pasos,
teniendo en cuenta lo siguiente:

PX =OX - OP

1) Cambiamos €l origen del sistema R considerando un nuevo sistema R':{P; €,6,, Q} . Asi,
s (pys Pysy---, P,) son las coordenadas de P en e sistema R, es decir
OP= P& + P&+ + P&
entonces, PX =OX - OP = (X;,...,X.) - (Ppre-es Pr) = (X = Ppy..., X, - P, ) tiene
coordenadas (X, - Pj,...,X, - P,) enlabase {g,,...,&,}. Luego (X, - P,..... X, - P,)
son las coordenadas de X en € sistema R'={P;él, én}

2) Ahoratenemoslossistemas R y Scon d mismo origen P, con lo cua podemos redizar un
cambio de base en el espacio vectorid V. Sea A = (&) lamatriz del cambio de base de

{e...e}a{v,..v}, esdedr

Entonces,

son las ecuaciones del cambio de sistema de referencia
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