Clasificacién de isometrias lineales en R>.
Sea T : R®* — R3 ortogonal. Entonces si T(X) = AX, se tiene que det(A) = +1.

1. Sidet(T) =1y —1 < tr(T) < 3.

T es una rotacién de angulo  y existe una base ortonormal B de R? en la cual

1 0 0
s((T)g=1 0 cosf —senb

0 senf cosb

El valor de # se halla observando que la traza vale 1 + 2 cos 6.

Casos particulares:

» det(A) =1y tr(A) = 3. Entonces T corresponde a la identidad y

100
s(T)p=|[0 10
001

» det(A) =1y tr(A) = —1. Entonces T' corresponde a una simetria axial y
1 0 O
B((T)p=1]10 -1 0
0 0 -1

2. Sidet(T)=—-1y -3 <tr(T) < 1.

T es la composicion de una rotaciéon de angulo # con una simetria axial y existe una base
ortonormal B de R? tal que

-1 0 0
(1) = 0 cosf —senb

0 senf cosb

El valor de # se halla observando que la traza vale —1 4 2 cos 6.

Casos particulares:

w det(A) = —1 y tr(A) = 1. Entonces T' corresponde a una simetria respecto de un



Tabla resumen

Matriz asociada det tr Movimiento
1 0 0
0 cosf —senb 1 | € (—1,3) | Rotacién de angulo 6 donde 1+ 2cos @ = tr(T)
0 senf cos6
y eje Sh=1.
Caso particular: 8 =0
100
010 1 3 Identidad
0 0 1
Caso particular: 0 =
1 0 O
0 -1 0 1 -1 Simetria axial respecto de Sy—;
0 0 -1
1 0 0 10 0
0 cos® senf -1 1 Es semejante a «((T)c =1 0 1 0 |,
0 senf —cosf 0 0 —1
simetria respecto del plano Sy—;
-1 0 0
0 cost —senf -1 | € (=3,1) | Composicién de una rotaciéon de dngulo 6 donde
0 senf® cosf
—1+4+2cosf =tr(T) y eje Sx=—1 con una
simetria respecto al plano (S =_1)*.
Caso particular: 8 =0
-1 0 0
0 10 -1 1 Simetria con respecto al plano Sy—;
0 01
Caso particular: 0 =7
-1 0 0
0O -1 0 -1 -3 Simetria central respecto del origen
0 0 -1
-1 0 0 -1 0 O
0 cos® senf 1 -1 Es semejante a ¢((T))e =] 0 1 0
0 senf —cosf 0 0 -1

(simetria axial respecto de Sy—1)




