l.a aula: 25fev (resumo)
Seja E o espago Euclideano.

1.1. Dois segmentos orientados AB e A’B’, que nao sao colineares, sdo chama-
dos de fortemente equipolentes se AB || A’B" e AA" | BB’. Em outras palavras,
ABB’A’ forma um paralelogramo. Notacao: AB ~ A'B’.

1.2. Dois segmentos orientados AB e A’B’ (possivelmente colineares) sao
chamados de equipolentes se existe uma seqiiéncia finita de segmentos orien-
tados

AoBy = AB, A1By, ...,A,B, =AB

tal que A;_1B;_1 ~ A;B; parai=1,...,n. Notagdo: AB ~ A'B’. (A relagao

de equipoléncia é uma relagdo de equivaléncia.)

1.3. A classe de equipoléncia de um segmento orientado consiste de todos os seg-
mentos orientados equipolentes a ele. Um vetor ¥ é uma classe de equipoléncia
de segmentos orientados. Dizemos que v é representado por um segmento ori-
entado AB nessa classe, e escrevemos U = AB.

1.4 % Dado um segmento orientado AB e um ponto P, existe outro ponto @ tal
que PQ ~ AB. Em outras palavras, um vetor ¥ = AB pode ser representado
por um segmento orientado que se inicia em qualquer ponto dado, AB = PQ.

1.5 Fato: Se AB ~ A’B’, e AB, A’ B’ nao sdo colineares entao AB ~ A’B’.
Seja V o espago dos vetores.

1.6 % V opera em E. De fato, seja ¥ € V um vetor. Por 1.4, para todo P € E
existe @ € E tal que v = PQ. Escrevemos

P+v=Q.

Isso define a soma de um ponto com um vetor. Isso define também a translacao
Tz como o operador em [E:

757 :E— E, 3(P) = Q.

Desta forma, V pode ser visto como o espaco das translagoes de E.



