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Aula de hoje.

Conicas — parte 2

* Exemplos para os nove tipos de conicas




No que segue, veremos com exemplos todos os
tipos possiveis de conicas.nove




Exemplo 1. 2




Exemplo 2. 22— 2+ 4y—10=0
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Exemplo 3. x2—2xy+y2 +x+y—o0=0

/

27

\

NN

T

/

parabola



Exemplo 4. X2y

hipérbole



Exemplo 5. x> —y* =0

Fatore a expressao

do lado esquerdo
para reconhecer
gue sao duas retas

concorrentes.
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duas retas concorrentes



Exemplo 6.

Fatore a expressao
do lado esquerdo
para reconhecer
gue sao duas retas

concorrentes: 2 =

(x—=y)(x—=y+1) =0

4

duas retas paralelas



Exemplo 7.

Complete quadrados
para reconhecer que
€ uma reta:

(x=y)* =0
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Exemplo 8. P4y’ — 2+ 4y+5=0

Complete quadrados
para reconhecer que
é um ponto.

(x—1)°+(y+2)* =0



Exemplo9. x*+)°—2x+4y+6=0
conjunto vazio

Complete quadrados
para reconhecer que
é o vazio.



Consideremos agora a equacao: 4x? - dxy + 7y2 +12x+6y—9=0

Como reconhecer que esta equacao € de fato de uma elipse?



Ou, mais geralmente, dada uma equacao polinomial de grau 2 em
duas variaveis (x,y), como reconhecer qual € a cOnica?
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Por exemplo:

—-500

Vejamos esta mesma curva numa sequéncia de figuras mas em
outras escalas:
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Notemos que a primeira figura, aparentemente de duas retas concorrentes,
é de fato uma hipérbole:




Estudo algébrico de uma conica.

A técnica usada € mudanca de coordenadas, passando do
sistema inicial - no qual a equacao da curva € mais
complicada - para um novo sistema de coordenadas, no qual
a equacao desta mesma curva € a mais simples possivel.

As mudancas de coordenadas que fazemos sao:

translacao
e

rotacao

do sistema de coordenadas inicial.



Com a translacao, passamos para um novo sistema de coordenadas no qual a
nova equacao nao tem os termos de grau 1.

Com uma rotagcao, passamos para um novo sistema de coordenadas no qual
a hova equacao nao tem o termo misto.

Esses dois passos finalizam o processo, chegando na forma algébrica mais
simples possivel de uma conica.



Lembremos que a equacao mais geral possivel
das cOnicas €

g(xy) = ax2+bxy+cy2+dx+ey+f20



Translacao do sistema de coordenadas
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Objetivo: eliminar os termos de grau 1 na nova equac¢ao de uma conica.
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Com (h,k) obtidos resolvendo-se o sistema linear, quando
este sistema é possivel (SPD ou SPI), a nova equacao fica

q L(L—}l) w4 C 1)24 + (3({)\,‘% =0




Exemplo 1. Usando uma translacao, transformar a equacao

x2+y2—6x—5y+ 14 =10

de modo que no novo sistema a nova equacao desta conica nao tenha os
termos lineares.
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Retomando a equacao inicial, nas variaveis x,y (em azul na figura), e seu esboco
no sistema inicial’

x2+y2—-6x—5y+ 14=0
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Exemplo 2. (a) Usando as formulas da translacao, transformar a equagao

x2~—y2+2x—6y—9=0

de modo que no novo sistema a nova equacao desta conica nao tenha os
termos lineares.

(b) Completando quadrados, transformar a mesma equacao acima com o
mesmo objetivo (eliminar os termos lineares).



