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Definiciones

Definiciones Para localizar elementos geometricos es necesario

ssemacaresaol - referir sus posiciones respecto de otras conocidas
Disefio 2D y 3D
Multisistema

Otros sistemas

Lo mas sencillo es utilizar
un unico elemento geomeétrico de referencia comun
para todas las localizaciones

La referencia se denomina ORIGEN

KO
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Definiciones

La posicion de un elemento respecto al origen
viene condicionada por:

Definiciones
Sistema Cartesiano
Disefio 2D y 3D

Multisistema

J Distancia

Otros sistemas

/ Orientacion

//. f%p'@é/
Corca. derecha
oo T i
zy%wwm S N o amrro-au
CI/I”VT“I/AO/ \~"‘
(Omd%am/
La distancia entre dos Pero, para indicar la orientacion
puntos tiene una definicion H sin am guedades, se necesitan
geomeétrica intrinseca DIRECCIONES DE REFERENCIA
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Definiciones

Definiciones Se necesita una direccion de referencia
sstema Cartesiano| - pOr cada dimension del espacio de trabajo
Disefio 2D y 3D

Multisistema

Otros sistemas
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Definiciones

Definiciones
Sistema Cartesiano
Disefio 2D y 3D
Multisistema

Otros sistemas

© 2013 P. Company

Al definir las direcciones de referencia, se definen
indirectamente otros elementos de referencia:

Cada pareja de
direcciones de referencia define un
plano de referencia

Plano horizontal J
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Definiciones

Definiciones Un conjunto minimo de elementos de referencia que
sistema Cartesiano| | permite definir univocamente la posicion de cualquier
Diseno2Dy3D || objeto es un SISTEMA DE REFERENCIA

Multisistema

Otros sistemas

Ul
zj‘@:-:
/Segt’m la norma ISO 5459:2011: \
v Cada uno de los elementos de referencia
es un DATUM

v El conjunto de datums que definen
un sistema de referencia es un
K SISTEMA DE DATUMS /
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Sistema Cartesiano

Definiciones

Sistema Cartesiano
Disefio 2D y 3D
Multisistema

Otros sistemas
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El sistema de referencia de uso mas comun es el cartesiano

ﬁe Introducido por Descartes en la primera mitad del siglo XVII

Iiuidauvivil alycu

como fundamento de la geometria analitica, que permite que

Qﬂo problema geométrico grafico pueda ser traducido a una/
fArmare 1A '
VI
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Sistema Cartesiano

Las caracteristicas mas destacables

Definiciones . . . . Y

swemcaresiand A€ SIStEMA de referencia cartesiano son: L

Disefio 2D y 3D \/ ) . i 3+

e Los ejes, que son rectilineos, estan 21

ultisistema . . o L
Otros sistemas graduados Yy tienen un sentido positivo D .

asignado convencionalmente RN S
24
34

y Lagraduacién de los ejes es lineal

V' Los ejes son perpendiculares entre si

V' La interseccion comun de todos los ejes
es el origen de coordenadas
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Sistema Cartesiano

\J La orientacion de los ejes se define mediante alguna regla

Definiciones

Sistema Cartesiano

.. m mas frecuente es la “regla de la mano derecha”
isefio 2Dy 3D

Multisistema

Otros sistemas

L

B

(i) 2] (159

AN
SN—

Y Mediante la “regla de la mano derecha” se
obtienen sistemas DEXTROGIROS

Won jos LEVOGIROS |
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Sistema Cartesiano

La geometria basada en este sistema
Sistema Cartesiano| pOStUIa CIUGZ

puede asignarse a cualquier punto
en el espacio n-dimensional un LY
conjunto de n numeros reales

y que para cada conjunto
de n numeros reales
existe un unico punto en el
espacio

Los numeros que definen la
posicion de un punto en el espacio
se denominan coordenadas
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Diseno 2D y 3D

Definiciones En diseno de ingenieria se trabaja con
sisema Cartesianol — QDjetos tridimensionales

Disefio 2D y 3D 7
Multisistema t _\; Por lo tanto, se necesitan

Otros sistemas sistemas de referencia
tridimensionales (3D)

/
Estos sistemas se suelen elegir

haciendo coincidir las direcciones
de referencia con las direcciones ¥
\principaies del objeto que se disefia X
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Diseno 2D

Para disenar mediante dibujos,
se proyecta el objeto sobre un papel (plano) ...

Definiciones
Sistema Cartesiano
Disefio 2D y 3D
Multisistema

Otros sistemas
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Diseno 2D

Definiciones ... para situar las proyecciones en el papel,
ssema Catesane| - S€ NEcesita un sistema de referencia 2D
Disefio 2D y 3D

Multisistema

La asignhacion mas logica hace
corresponder la direccion del borde
horizontal del papel con el eje Xy la
del vertical con el Y

Otros sistemas

M
En los programas CAD 2D la hoja TN
MY J Y
de papel es mucho mas grande,
y se suele hacer coincidir el origen L-)

de coordenadas con el centro

- J
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Disefio 2D

& Los delineantes expertos dibujan sin
necesidad de coordenadas explicitas

Definiciones

Sistema Cartesiano
Disefio 2D y 3D

Multisistema

Otros sistemas =,
. . Vi
La tendencia natural es trabajar con v \

posiciones Y orientaciones relativas
entre diferentes elementos y figuras

Referencias implicitas, que
no se marcan en el papel

So6lo en casos muy concretos
se recurre a una referencia comun:
un origen de coordenadas absoluto

@se marca como tal en el recuadro
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Diseno 2D

A En el dibujo por ordenador, las coordenadas del papel

Definiciones

Sistema Cartesiano son imprescindibles para el funcionamiento interno de la

Disefio 2D y 3D aplicacion

Multisistema \

En consecuencia, es necesario que el usuario conozca
Otros sistemas su existencia, porque algunas formas de interaccion
entre la aplicacion y el usuario requieren dar datos
referidos a dicho sistema de referencia (por ejemplo al
indicar posiciones a través del teclado). )

Sin embargo, la tendencia es trabajar, también, por
posiciones relativas entre diferentes figuras y
“olvidar” que existe dicha referencia absoluta

KA ello contribuye la facilidad para navegar por el papel virtual que aportan Ias\
operaciones de “zoom” y encuadre...

...y la facilidad para establecer relaciones relativas entre diferentes figuras que
\aportan las utilidades de delineacidn (snaps, referencias a entidades, etc.) D
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Diseno 2D

Por tanto, en delineacion y CAD 2D se trabaja con dos sistemas:

Definiciones

Sistema Cartesiano

nissio2ny3n| /] El sistema del papel — Ayuda a dibujar

Multisistema , , , "
| Como es y donde esta el d|bu10]
Otros sistemas

2 El sistema del objeto —> Ayuda a disefiar

[C()mo es y donde esta el objeto dibujad@

@ sistema del papel:\

/ Es 2D

@ sistema del objeth

/ Es3D

/ La aplicacion CAD
2D lo visualiza
mediante un icono

/ Eldisefiador lo
visualiza mediante

proyecciones (2D)

/ot
El disefiadorle V' Se necesita para
\__ Presta poca atencié analizar el disefio /
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Diseno 3D

En las aplicaciones CAD 3D
. | el objeto se modela con sus
istema Cartesiano ) i

Diseio20y3p| LIES dlmens_lones o

Multisistema en el espacio geometrico virtual <
orossisemas | definido por la aplicacion

Definiciones

Por tanto, en CAD 3D un mismo sistema
de referencia 3D realiza dos funciones:

 Ayuda a modelar > Es como un andamio” que ayuda a
construir el modelo
Aporta referencias para

2 Ayuda a disefiar —> determinar como es
y donde esta el objeto modelado
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Multisistema

_— Disefar objetos @ técnica habitual de modelado 3D es \

eriniciones . . . .

swemacaresns]  COMPlEjOS CON UN dibujar perfiles planos, para luego extruirlos

Diseio20y20 | UNICO sistema de g Los perfiles se dibujan sobre

Multisistema referencia no es “planos de trabajo”

Pressistemas | practico Si solo se dispone de tres planos
de trabajo, la capacidad de extruir
es muy limitada /
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Multisistema

_— Disefar objetos @ técnica habitual de modelado 3D es \

eriniciones . . . .

swemacaresns]  COMPlEjOS CON UN dibujar perfiles planos, para luego extruirlos

Diseio20y20 | UNICO sistema de g Los perfiles se dibujan sobre

Multisistema referencia no es “planos de trabajo”

Pressisiemas | practico Si solo se dispone de tres planos
de trabajo, la capacidad de extruir
es muy limitada /

Se utilizan diferentes sistemas de referencia,
apropiados para cada parte del objeto

Para que el conjunto de sistemas sea
operativo, deben estar relacionados entre si

La forma mas eficiente de relacion es definir un
sistema como principal y los demas como relativos

© 2013 P. Company Sistemas de referencia 19



Sistemas auxiliares

Definiciones La posicion relativa se f‘i
Sistema Cartesiano mlde mediante el Un S|Stema
Disefio 2D y 3D “desplazado’,
Multisistema v desplazamiento Cuyo origen no

Sist. Principal . Sea (0,0,0)

Sist. Auxiliares Y rOtaC|On da |Ugar 3 Ia 0,0,0
Otros sistemas

determinacion
de coordenadas

z

relativas ,

del sistema relativo
respecto al absoluto

0-20
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Definiciones

Sistema Cartesiano m|de mediante el

Disefio 2D y 3D

Multisistema v desplazamiento
Sist. Principal

Sist. Auxiliares Y rOtaCién

Otros sistemas

del sistema relativo
respecto al absoluto

© 2013 P. Company

La posicion relativa se

Sistemas auxiliares

Un sistema “girado”, cuyas direcciones no
sean las principales

da lugar a la determinacion de coordenadas
relativas

A 1, 4, =3 World Coordinates
3, 3.5, 0 Local Coordinates

X

i LOCAL

COORDINATE
SYSTEM

0,0,0 o0 5

WORLD
COORDINATE
SYSTEM
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Multisistema

Definiciones
Sistema Cartesiano
Disefio 2D y 3D
Multisistema

Otros sistemas

© 2013 P. Company

La secuencia de creacion de los sistemas es:

/) El sistema principal es definido
automaticamente por la aplicacion

Z El usuario define tantos sistemas
auxiliares como desee

iCada nuevo sistema debe defini@
en relacion con algun sistema
previamente definido!
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Multisistema

Definiciones
Sistema Cartesiano
Disefio 2D y 3D
Multisistema

Otros sistemas

© 2013 P. Company

La buena practica de creacion de los sistemas aconseja:

/\ Vincular cada nuevo sistema respecto

a referencias estables

2 Minimizar el numero de vinculos entre

sistemas

iNo es bueno establecer
cadenas de relaciones
entre datums!

iES mejor referir la mayoria
de datums respecto a unos
pocos datums principales!

-

s

BN
—Q

8
i

_/
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Sistema principal

El sistema principal puede estar m.m.;w.ei ‘

D f ] . . . . . | A < | T ‘mﬂl
.~ | definido mediante tres direcciones o8
istema Cartesiano " J z 1

de referencia

veewosmLd
>
-
>

Disefio 2D y 3D tocoeesecarngtolsencascozsnns o]
L. tm_ ..in.ifllfm _J

Multisistema
z ) z N

goaE xal ¥ B+H
| Elﬂ.ﬂﬂv:»o,né

Sist. Principal

&y
[@EE- o

L= Ls

Ab=Dasrocofas | _»l:jno-auwm-as-_-l | _»l:jl
& s =) G MBBRLelle]

rerrr— [ T5Ta ot [ T

Sist. Auxiliares

Otros sistemas

Pero es mas habitual que esté definido
medlante tres planos de referencia

— e 122 T WEEE PPN TSRO R AT
J @H\,mu J\'f) @\ﬂlfﬁul-“«@\@@‘!@@ |= - P L R i o dc
Extrur (= Saliente/Base barrido |Eh Asistente [& Cortearrido |Rd T rl"' "‘ P
B | saliente base [
[Hag 2. Par:
acic \: OpeTatione jimipert | Productos Offi -8 %
Pgwp}ww $ i % » Q@a%@@'g'ﬁ)“ M"ﬁv
O s ) X
& = :
Je
oy .
o, —
—
g%
o | =
S
.=
@ P
A
o | .
7 |
S
EN
|
@
l’ﬁ ;“ [is [ Tw]
%.ﬁ-gﬂ}% Piezal Editando Piezs 2 <)

[ SolidWorks® visualiza ambos
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Sistema principal

Defniciones Solidworks® crea automaticamente los tres planos
Sistema Cartesiano del SiStema prinCipa| de referenCia

Disefio 2D y 3D ' » _ , - ]
y BsSolidWorks @ D - - -%-9 [K]-/B &> Q-oisae ) 2 - - O x
Multisistema E & NG -pJ- . i\, Simetria de entidades
Croguis Cota Recortar Convertir e = B : :
Sist. Principal inteligente - {*-':" - - ,f,@',_., entidades entidades Couidistandar 352 Matriz lineal de croquis b
- entidades . y
- - - & | - * = ‘wg Mover entidades
Sist. Auxiliares Operaciones | Croguis | Calcular | DimXpert | Productos Office | e g
) e .—_— ‘:‘ i;:a' = 5 = & = .- i (]
Otros sistemas S Ed =N » QAANBE-J- - &- O 5
PT— ,
S8, Piezal (Default<<Default> Pho Alz g @) [
_@l Sensors ﬁfa./’ G il ES
w-[A] Angtacignes {0 i 4 S
5 i pecificar> ii T— ;
/ i : bl &
----- %}. Planta -“L“"“H
\ ----- Q Vista lateral I t
..... Y
&1
"
pfem—Te————
[l 4] pllpl] Modelo | Mofieh Study1 ]\
Edicign para educa ciér%oli.dWorks - Salo p\ra uso en la ensefianza Editando Pieza |

El icono se situa en una esquina, para ayudar
al usuario a identificar el punto de vista actual
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Sistema principal

Defiiciones & Los planos se muestran en el arbol,
Sistera Cartesiano pero no se visualizan

Disefio 2D y 3D

Multisistema ) .
Sist. Principal Para visualizarlos hay que:

. . @, Piezal (Default<<Default>_Pho
S|St AUXI|IaI’eS @ Sensors

Olros sistemas ' Activar el meni contextual e ITE R

L -

del plano en el arbol 2 ol operadon tzsde

Q Vista Ajuste automatico de tamario

L Orige E;E Croquis 30 sobre plano

Vista de seccion

Comentario

[(pulsando el boton derecho) Padri..

(%7 | Propiedades...

Ira..

Ocultar/mostrar elementos del arbol...

2 Pulsar el boton de

\ ver/ocultar || /
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Sistema principal

Definiciones

Sistema Cartesiano

Disefio 2D y 3D

Multisistema
Sist. Principal

Sist. Auxiliares

Otros sistemas

© 2013 P. Company

Ejemplo de seleccion de un datum principal
como plano de trabajo para dibujar un perfil

QgSolidWorks »

OB 9 B

_— -
|.|'

vBisquer | ¥ ~ - ] XK

Qavnd d

B piczal (Defa

RIEIAE

< <Default=...

Mensaje )
Seleccione el plano sobre el que | 4
desee croquizar la seccion

g oo A

Saliente Base barrido s Corte barrido
1
Extruir Revaludon Recubrir Extruir Asistente Corte de Corte recubierto Hedtt B
saliente base de - corte para  revolucon _, .
saliente/base '] Saliente/Base por limite taladro | Corte por limite -
Dpera{:ionesl Croguis | Calcular | DimXpert | Productos Office = e

- i Br-

7

tranzverzal de la operacian. T— |
-H'-.._
Ny
ZLK
*Trimétrica
004+ | Modelo [Wofion Study 1]
Edicign para educacidn de SolidWorks - 54lo para uso en la ensefianza Editando Pieza 7]
h T X 4
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Sistema principal

Deficiones Los tres planos de referencia principales
Sistema Cartesiano vienen predefinidos...

Disefio 2D y 3D
Multisistema

... por lo tanto, es comodo usarlos

Sist. Principal

Sist. Auxiliares

Otros sistemas Pero no son obligatorios:

J Se pueden borrar

/ Se pueden crear otros

Aunque sus posiciones siempre estaran referidas
al sistema absoluto, que no se puede borrar
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Sistemas auxiliares

Definiciones

Sistema Cartesiano
Disefio 2D y 3D
Multisistema

Sist. Principal

Sist. Auxiliares

Oftros sistemas

© 2013 P. Company

Hay dos formas principales de gestionar los
sistemas auxiliares para modelar en CAD 3D :

predefinidos

1 Con sistema Se definen y se guardan sistemas de referencia
auxiliares, para utilizarlos posteriormente

Se definen mediante “datums’,
es decir, planos, lineas o puntos teoricos

2 “Al vuelo” Se utilizan referencias definidas sobre la
marcha, para colocar el elemento nuevo
que se esta construyendo

Se definen mediante “caracteristicas datums”,
es decir, caracteristicas del objeto preexistentes
(caras, aristas, vértices)
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Sistemas auxiliares

Definiciones

Sistema Cartesiano
Disefio 2D y 3D
Multisistema

Sist. Principal

Sist. Auxiliares

Otros sistemas

© 2013 P. Company

Los sistemas auxiliares requieren un sistema completo

de datums...

... pero es frecuente que el usuario defina solo

los datums mas importantes, y el sistema
determine automaticamente el resto

ﬁestrategia mas habitual de SolidWorks® es: \

1 El usuario define el plano que se va a
utilizar como plano de trabajo

V" Que los tres planos

PR |

sean ortogonales

/ Queel mayor nimero posible

de planos sean paralelos a los
K planos del sistema principal

2. El sistema define los otros dos planos garantizando:

/
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Definiciones

Sistema Cartesiano
Disefio 2D y 3D
Multisistema

Sist. Principal

Sist. Auxiliares

Otros sistemas

© 2013 P. Company

Sistemas auxiliares

Los sistemas auxiliares predefinidos, se fijan mediante
datums creados como “geometria de referencia”

[1nvertir direccion

JS=| Normal a la curva

| En la superficie

[ETETTETEN] Modelo Estudio de movimiento 1
Seleccione una entidad de plano e introduzea la dis

Piezal
Saliente/Base L4 : Nervio izl E
g Cortar b | FRE rﬁ:‘;r & Angulo de salida [ C
£ Operaciones » — .
- Matriz/Simetria b f—— v»---—\Ei i) \\g °s N 5. ﬂil.l - % = 3-2) . % = ﬂ |+ 2. WL v Blisqueda de Solidwork y) ? - - B X
L — QO mE @ o~ -
Operacion Cierre J “levoludién de salientebase - Corte de revolucién A Nervio
Superficie 3 :gliente Base barrido | Extruir Asistents [& Corte barrido | it rmf:;r 4 Angulo de salida *
corte .
Cara k Lecubrir taladro MY Corte recubierto E ~ \H] Vadado
e s [ can [ Groper | Prodi o T -
Geometria de referencia E——— 7 =
—L# CARME-F-6r- -
Chapa metélica > - Q& Piezal
Piezas soldadas (> @,
Mnldes 3 ﬂ
)
'
; / ﬁ\ _
9 I
S Crear planos 4
[y | 20008
] Se pueden crear planos en documentos de piezas o de ensamblajes. También se pueden utilizar los planos para croguizar, para crear unavista de
@ 75)00mm - secci6n de un modelo, para un plano neutro en una operacién de angulo de salida, etc

‘ Para crear un plano constructivo:

1. Haga dlicen Plano (barra de herramientas Geometria de referencia) o en Insertar, Geometria de referencia, Plano.

2. EnelPropertyManager, en Selecciones, seleccione el tipo de plano que desee creary los elementos para crearlo

IEI Por lineas/puntos. Cree un plano por una arista, un eje, o una linea de croquis y un punto, o pasanda por tres puntas.

Flano paralelo en punto. Cree un plano por un punto paralelo a un planc o cara.

@ En el dngulo. Cree un plano por una arista, un eje o una linea de croguis a un determinado ngulo con respecto a una cara o un plano.
Eguidistancia. Cree un plano paralelo a un plano o cara, a una equidistancia determinada.

Mormal a la curva. Cree un plano por un punto que sea perpendicular a una arista o una curnva.

En la superficie. Cree un plano en una superficie no plana o angular. Consulte Ejemplos de plano en superficie.

Arrastrar y colocar.
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Sistemas auxiliares

Definiciones

Sistema Cartesiano
Disefio 2D y 3D
Multisistema

Sist. Principal

Sist. Auxiliares

Otros sistemas

© 2013 P. Company

Los sistemas auxiliares al vuelo se definen seleccionando
como caracteristicas datums elementos geometricos
previamente modelados:

il Cara [Fratruzian 1]
[ Cara [Protrszion 1]
[;:] plano y - 2
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Sistemas auxiliares

o La gestion de los sistemas de coordenadas relativas
ssemacaresano| @l VUelo” es intuitiva y no requiere tareas preparatorias
Disefio 2D y 3D
Multisistema

Sist. Principal . - . e .
Requiere una gran agilidad en la vision espacial,

ya que la definicion de sistemas se entrelaza

con la operacion de modelado
iEs como construir el andamio J

Sist. Auxiliares

Otros sistemas

al mismo tiempo que la casal!

El peligro es que al modificar algunos elementos,
pueden desaparecer las referencias de otros elementos

jSe destruye el andamio
al reformar otra parte de la casa!
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Sistemas auxiliares

Al escoger una cara del modelo como plano de croquis
“al vuelo”, SolidWorks® asigna un sistema local:

Multisistema

y Toma como positivo el lado exterior de la cara,
luego, en el ejemplo, el eje Z crece hacia arriba

Sist. Auxiliares

vV Sies posible, el eje X lo deja paralelo al
eje X global

V' El origen lo sitta lo mas cerca posible

del origen del sistema global /
4

El sistema local se visualiza con
dos ejes de color calabaza: el
cortoeseleje XyellargoelejeY
\ J
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Sistemas auxiliares

Definiciones

Sistema Cartesiano

o V Ejecute “alinear origen”  [SB50t — | qegongec.
Disefo 2D y 3D @| ™ | Chafldn de croq e

Multisistema

Sist. Principal

El sistema local de los planos de croquis se puede modificar:

| Herramientas | Vghtana 7 M ? de Piezal *
clidWorks Exphgrer...

Sist. Auxiliares

Oftros sistemas

Cerrar croguis toremsadeln

Comuprobar croauis oara operacion...

/ Vincule el origen y/o los ejes X e Y
con algun elemento geométrico
pre-existente del modelo

iLa orientacion de los ejes es A
importante, porque las restricciones
“horizontal” y “vertical” se vinculan a
1 . \V4 .7 g q i

los ejes X e Y respectivamente!

iSi el croquis ya ha sido dibujado
y tiene restricciones, no podra

cambiar el sistema local!

© 2013 P. Company

L Vértice

Eje X:

[, | | Arista

Eje ¥:

(7 5élo reubicar origen

& Reubicar todas las
= entidades de croguis

IA...L...L.I

(Y
e -
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Otros sistemas de referencia

Definiciones
Sistema Cartesiano
Disefio 2D y 3D
Multisistema
Otros sistemas

Polares

Homogéneas

© 2013 P. Company

Aunque los sistemas cartesianos
ortogonales son los mas usados en CAD,
hay otros dos tipos de sistemas que
conviene conocer:

/[ Coordenadas polares/esféricas

2 Coordenadas homogéneas
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Coordenadas polares

Las coordenadas polares (2D) son una forma alternativa de
determinar una posicion en el plano

Definiciones

Sistema Cartesiano
Disefio 2D y 3D

Multisistema

Otros sistemas

En lugar de emplear dos longitudes (X e Y)
se emplea una longitud (R) y un angulo (0)

Polares

Homogéneas

X,
y My,

pistance = 4.5
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Coordenadas polares

Definiciones
Sistema Cartesiano
Disefio 2D y 3D
Multisistema
Otros sistemas
Polares

Homogéneas

© 2013 P. Company

Las coordenadas cilindricas (3D) son una extension de las

polares al espacio

En lugar de emplear una longitud (R, 6)
se emplean dos longitudes (R, Z) y un angulo (0)

A
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Coordenadas polares

Las coordenadas esféricas recurren a una distancia
y dos angulos:

Definiciones

Sistema Cartesiano

Disefio 2D y 3D
Multisistema
Y
Otros sistemas
Polares /l
Homogéneas

© 2013 P. Company Sistemas de referencia 39



Coordenadas polares

En el dibujo con instrumentos clasicos, el cambio entre
< COOrdenadas rectangulares y polares se hace de manera
nseioznyan | €Spontanea,

Multisistema en funcion de los datos necesarios para dar la posicion y
otros sistemas | Orientacion que se tengan para cada figura.

Polares

Definiciones

Homogéneas

Por ejemplo, los criterios de acotacion \
reflejan las diferentes formas de trabajar:

v Para situar un rectangulo dentro de
un contorno rectangular, se recurre
de forma espontanea a coordenadas
rectangulares

A

V' Para situar un circulo dentro de un
contorno semicircular, se recurre a

K coordenadas polares
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Coordenadas polares

En el CAD 2D, el cambio de coordenadas también
Definiciones es sencillo y automatico:

Sistema Cartesiano
Disefio 2D y 3D

Multisistema

Otros sistemas

Polares

Homogéneas

. [50.1374 r H
i+ [ 59,7515 I
Pulsar barra

=l espaciadora
Distancia; | 75.0000 r < J/
Angulo: | 50.0000° I'
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Coordenadas polares

Definiciones Por tanto, las coordenadas rectangulares/polares
Sistema Cartesiano se utilizan indistintamente:
Disefio 2D y 3D
Multisistema se seleccionan las que mejor se adaptan a los datos
Otros sistemas d iSpOn | bleS.

Polares

Homogéneas

Soélo hay que preocuparse de ellas \
si se detecta que la aplicacion es mala

y tiene fallos de calculo numérico

por redondeos defectuosos

;En las malas np!imninnng CAD

pueden aparecer problemas de redondeo

debidos a los calculos numéricos
que hace el sistema

\ para cambiar de coordenadas! /
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Coordenadas homogéneas

Las coordenadas homogéneas surgen para introducir
ceem o] 10S pUNtos impropios en la formulacion algebraica de
Disefio 2D y 3D las figuras geomeétricas

Definiciones

Multisistema
Otros sistemas
Polares
Homogéneas En un sistema de coordenadas cartesiana%
el plano, no podemos adjudicarle coordenadas
v 4 o0 al punto del infinito de una recta (punto

f impropio).

Y=2X Por ejemplo, no es valido decir que el punto
: impropio de una recta como la y= 2x sera (0o,).

En primer lugar porque o no €s un numero

operable.
X En segundo lugar porque siguiendo el mismo
> razonamiento asignariamos las coordenadas

(o0,00) a los puntos impropios de rectas con
cualquier otra direccion (como y= 3x).
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Coordenadas homogéneas

Definiciones
Sistema Cartesiano
Disefio 2D y 3D
Multisistema
Otros sistemas

Polares

Homogéneas

© 2013 P. Company

Un punto P contenido en y= 2x A
tiene siempre una coordenaday Y

de valor doble que su
correspondiente coordenada x

Mientras que si esta contenido en
y= 3x tiene siempre una coordenada

y de valor triple que la x

iEs de esperar que el punto impropio conserve
esta caracteristica!

|
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Coordenadas homogéneas

Seficiones Las coordenadas homogéneas se obtienen al adoptar el
Sistema Cartesiano Slgl“ente ConveniO:

Disefio 2D y 3D f | \
Multisistema 1 A cada punto P del plano, A cada punto P del espacio, se le
Otros sistemas se e asignan tres ?:|gnarzw CltJa)tI’O coordenadas
Polares coordenadas (x,,y,,t.) Yo%y
Homogé p*Jp’p
omogeneas
2 Se acepta que las coordenadas Se acepta que las coordenadas
cartesianas "tradicionales" (0 cartesianas "tradicionales” (0
"absolutas”) de dich nt "absolutas") de dicho punto deben ser
absolutas") de dicho punto oyt zt)
deben ser (x/t,,y /) \_ )
éﬁdelamcta: )
Cartesiana Homogénea

aX+bY+c=0 = aXt+bYit+c=0=

\_ @*by“’t@/
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Coordenadas homogéneas

Definiciones
Sistema Cartesiano
Disefio 2D y 3D
Multisistema
Otros sistemas

Polares

Homogéneas

© 2013 P. Company

En el ejemplo, las coordenadas absolutas de algunos
puntos de la recta y= 2x podrian ser P,=(1,2), P,=(2,4),
P,=(3,6), etc.

Estos mismos puntos, se pueden expresar con las
siguientes coordenadas homogéneas (1,2,1), (1,2,1/2),
(1,2,1/3), etc.

Vemos que al punto impropio, se Y

le podria asignar la terna (1,2,0),
por lo que quedaria perfectamente
expresado con el mismo

propios: sin utilizar numeros no
operables y preservando la
\informacién de direccion.
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Coordenadas homogéneas

Definiciones Se debe resaltar que existen infinitas ternas de coordenadas
ssemacatesanol — NOrmMalizadas que representan a la misma sucesion de
Disefio 2D y 3D puntos P,, P,, P,,... de la recta y=2x:

Multisistema
Otros sistemas
Polares \
Puntos de Coordenadas Coordenadas Otras

Homogeneas la recta cartesianas homogéneas coordenadas
y=2x homogéneas
P; (1,2) (1,2,1) (1,2,1)
P> (2,4) (2,4,1) (1,2,1/2)

& P3 (3,6) (3,6,1) (1,2,1/3) /

Es decir que un mismo punto tiene infinitas
representaciones diferentes en coordenadas

homogéneas. AN
Aunque, obviamente carece de utilidad la >
representacion trivial (0,0,0), siguen
siendo infinitas posibilidades
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Coordenadas homogéneas

Definiciones
Sistema Cartesiano
Disefio 2D y 3D
Multisistema
Otros sistemas

Polares

Homogéneas

© 2013 P. Company

Las coordenadas homogéneas se utilizan para las
formulaciones analiticas de las transformaciones

~

TRASLACION
Y Pl
A I
12 3. 11 2 3 \ / > X
~
3 A X
& 0 Ax ) ([x
= |0 1T Ay
_ RN S
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Conclusion

En CAD 2D los sistemas de referencia se ignoran casi
siempre:

La tendencia natural es trabajar con referencias relativas entre
diferentes elementos y figuras, que no se indican explicitamente
como coordenadas

En CAD 3D los sistemas de referencia son imprescindibles:

Muchas aplicaciones definen los sistemas de referencia principales
por defecto, y el usuario dificilmente puede trabajar sin ellos

Ademas, aprender a manejar con soltura sistemas auxiliares es
imprescindible para modelar en CAD 3D

iEn CAD 3D hay que tener
capacidad de razonamiento espacial
TAMBIEN para los sistemas de referencia!
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Para repasar

© 2013 P. Company

iCada aplicacion CAD

tiene sus propias peculiaridades
para el proceso de definicion de
sistemas de referencia!

iHay que estudiar
§ el manual de la aplicacion
que se quiere utilizar!

2 Tutoriales de SolidWorks

& &
=

Mostrar  Atrds  Inicio  Imprimir

Tutoriales de SolidWorks

Estos tutoriales explican la funcionalidad del software SolidWorks en
un formato de aprendizaje basado en ejemplos. Lea la informacidn
de Convenciones.

Tutoriales de SolidWorks
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Para repasar

[T

SolidWorks Practico |

Pieze, Enaemble e Do SOIidWorks FUNDAMENTALS OF
Graphics
Gommunication

Office Professional

visualization, modeling, and graphics for

ENGINEERING DESIGN

Gary R. Bertoline = Eric N. Wiebe
Nathan W. Hartman - William A. Ross

£ X Alfaomega

Capitulo 4: Modeling Fundamentals ~ Capitulo 6: Solid Modeling

FUREATENTTDS
Ot LS ERARCDS
LN OROENADOR

> disegnbwtecnir.o . T
indust ot o
Instant 3D e Schizzo veloce Capitulo 6.3: Coordenadas Capitulo 1: Elementos de geometria en el plano

espaciales . . ,
P Capitulo 3: Elementos de geometria en el espacio
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Libro “clasico” de
graficos por ordenador

Computer Graphics

PRINCTFLES ANL

SECURSIN ETHTIRS

Para saber mas

Version “corta” en espafiol

INTRODUCEION A LA

SRAFICACION POR COMPUTADOR
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