Reprezentarea analitica a unei omotetii in raport cu doua sisteme de coordonate

Fie d o dreapta orientata cu originea intr-un punct O si fie omotetia de centru O si raport a (0O<a<1)
definita de relatia

(H) 00’ =a0OM

Pe dreapta d (Fig.1) fixam doua puncte A, B astfel cd O<A<B si definim un sistem cartezian de
coordonate S:d->R cu proprietatea S(0)=0, S(A)=1, cat si un sistem cartezian de coordonate T:d=>R cu
proprietatea T(0)=0, T(B)=1, iar pe multimea D a segmentelor definim o masura ms:D>R.U{0} cu
proprietatea ms(00)=0, ms(OA)=1, cit si o masurd m:D>R.U{0} cu proprietatea m(00)=0, m(OB)=1.
Atunci, notand cu x=5(M), t=T(M) coordonatele asociate punctului M si cu x;=5(0’), t;=T(O’)
coordonatele asociate punctului O’, omotetia (H) va avea reprezentarile analitice

(H*) X;=ax, t;=at
in sistemele de coordonate S si respectiv T. Conform (H*), coordonatele asociate punctului O’ intr-un
sistem de coordonate se exprima in functe de coordonatele asociate punctului M in acelasi sistem de
coordonate. Avand insa doua sisteme de coordonate, mai avem un caz in care omotetiei (H) i se asociaza
doua reprezentari analitice, cel in care coordonatele asociate punctului O’ intr-un sistem de coordonate
se exprima in functie de coordonatele asociate punctului M in celalalt sistem de coordonate. Vom
evidentia reprezentari analitice din acest caz in cele ce urmeaza.
Tinand cont ca intre intre unitatile de masura OA, OB exista relatiile

(a) OB =uOA, OA =(1/u)OB

unde u=mg(OB), 1/u=m(0A), iar segmentului OM i se asociaza masurile x=ms(OM), t=m;(OM) in raport
cu unitatile de masura OA, OB

(b) OM = xOA = tOB
din (a) si (b) rezulta ca intre coordonatele x si t exista relatiile
(1) Xx=ut, t=(1/u)x

Pe de alta parte, avand in vedere ca prin omotetia (H), punctelor B si A li se asociaza punctele B, si
respectiv A; definite de relatiile



(c) OB; =a0B, OA; =a0A

amplificand (b) cu factorul a si tinand cont de (c), (H), (H*) rezulta
(a1) 00’ = x;0A =t0B,;, 00’ = t,0B =x0A;

Totodata, tinand cont ca segmentului OB, i se asociaza masura

ms(OB;) =ams(OB) =au=v
in raport cu unitatea de masura OA, iar segmentului OA; i se asociaza masura

mr(OAy) = am(OA) = a(1/u) = (v/u)(1/u) = v/u’
n raport cu unitatea de masura OB, conform (c) si (a) avem
(by) OB, = aOB = auOA = VOA, OA; = aOA = a(1/u)OB = (v/u’)OB

iar din (a;) si (b4) rezulta relatiile

(2) X, = vt, t; = (v/u)x

care sunt reprezentarile analitice ale omotetiei (H) in cel de-al doilea caz.
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