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INTRODUCCIÓN. 

El estudio de la perspectiva el Igual que de otras ramas del 
conocimiento, está orientado a indagar sobre sus bases leóricas y a 
buscar formas de ap1icacl6n más prácticas y sencillas. En el particular 
caso del presente esludio, el objetivo central fué enfocado e cubrir 
tres aspectos: Investigación, académico y de aplicación profesional. 

INVESTIGACIÓN. 
Desde Jos primeros trabajos de Alberti, Viator y Dürer, hasta los 
actuales que se realizan con el auxilio de dispositivos 
computarizados, la perspectiva ha sido motivo de estudio, de 
polémicas y controversias; mientras algunos autores la consideran 
ciencia aparte, otros la catalogan como parte de la geometrfa 
proyectiva, otros mAs la entienden como un apéndice da la geometrla 
descriptiva. 

Los principios de la perspectiva fueron establecidos en el 
Renacimiento, variando éstos relativamente poco hasta la actualidad, 
de tal manera que los métodos hasta hoy divulgados tienen su origen 
en el Renacimiento, y las diferencies entre ellos no son conceptuales 
sino que varlen en aspectos de procedimiento, como en el caso del 
método vectorial. Su CC1ract~1ística principal estriba en considerar 
necesarios los puntos de fuga para la deducción perspectiva, lo cual 
ha propiciado uno de los errores més notables y propalados, al 
establecerse los procedimientos de deducción perspectiva 
comunmente llamados e un punto de fuga, dos puntos de fuga y aes 
puntos de fuga. S11gún el método Red Modular, dichos 
procedimientos sólos son aplicebles para el caso de cuerpos 
geométricos parelelogrémicos, siendo por lo tanto limitados para 
resolver cualquier caso de pespectiva. 

El método de perspectiva Red Modular !AMI comenzó a ser 
planteado en 1968. En 1973 la ENA/UNAM publicó su primera 

versión; a partir de esta fecha se inició una siguiente fase de 
investigación cuyo resultado es el objetlvo del presente trabajo. 
Intentar formalizar el método RM fué el objeto a partir de una sola 
premisa: Resolver cualquier caso de perspectiva. La estrategia 
metodológlca fuó ajustándose en las distintas etapas de trabajo según 
sus planteamientos, cuestionamlentos y deficiencias; en algunas 
ocasiones imperó el principio de no controdicci6n, en otras la 
búsqueda acierto-error, en otras mAs la libre exploración, slendo éste 
último el más fecundo y adecuado para cumplir corrla premisa 
establecida. 

El método RM no es ajeno a las aportaciones de Alberti, V!ator, V 
Oürer; tampoco lo es a la geometrla proyectiva o descriptiva, y 
mucho menos lo es a los actuales métodos computarizados. RM 
Intenta aportar nuevos conceptos para enriquecer el conocimiento de 
1a perspectiva, aún entrando en contradicción con los establecidos. 
Hablar de uno y solamente un punto de fuga, es suficiente para 
despertar la polémica; introducir el concepto de Limite de Campo 
Visual, es suficiente para cuestionar a los métodos tradicionales. 

ACADÉMICO. 

El conocimiento que surge como producto del trabajo de 
investigación, rec¡ulere de una presentación didáctica para poderse 
transmitir a otros, v para ello que mejor que la cátedra y la palabra 
impresa. Siendo la investigación uno de tres objetivos básicos de la 
universidad, aparte de la enseHanza y la extensión de la cultura; 
resulta pues primordial correr la aventura de sentarse a escribir, de 
intentar presentar ordenadamente los resultados obtenidos, de 
afirmar y demostrar aquello que esté probado y fundamentado, de 

senalar los vinculas con otras áreas del conocimiento, todo esto con 
el rigor cientlfico que debe portar cualquier trabajo de investigación. 



El objetivo académico con que se oriento el presente trabajo, 
consistiO en presentar su contenido de tal manera que fuese 
accesible su consulta v que por consecuencia también lo fuese su 
aplicación. En los actuales planes de ensef\anze, la perspectiva Cil 

considerada como una herramienta eventual en el campo del disei'lo 
arquitectónico. Sin embargo, durante et desarrollo de nuestro trabajo 
encontremos que su aplicación es más amplia, que puede ser un 
elemento de apoyo en el proceso de disel'lo mismo. Los actuales 
enfoques metodológicos del disei\o, e11:igen precisión en la 
elaboración de modelos arquitecturales, lo cual obliga n que su 
transformación en Imagen porspecliva también lo sea, de tal manera 
que ésta cumpla su misión dentro del proceso de diseno. Le gran 
mayoría de estudiantes v arquitectos construyen proyecciones 
pespectivas a ajo o a sentimiento sin poder calcular con e11:actitud los 
espacios que estudian, lo cual es indispensable pare omitir juicios do 
diseno. 

Es posible que el método AM tomado como una disciplina que 
permile calcular espacios, ofrezca al estudiante de la carrera de 
arquilectura principalmente, una herramienta de utilidad en su 
formación. Con esta idea didáctica se presenta el contenido del 
estudio, dividido de tal manera que su acceso sea fácil a la vez que 
comprensible, 

PROFESIONAL 

l.a perspectiva aplicada profesionalmente adquiere un sentido distinlo 
a partir de su aparición en programas de computación; se descubre 
su utilid¡id no sólo como un medio de producir imágenes semejantes 

o las captadas por la visión humane; sino como un medio para 
verificar disai'los; como en el caso del trazo de carreteras, vlas 
urbanas, proporclOn de volúmenes arquitectónicos, simulación de 
cuerpos en movimiento, ele. Anteriormente la perspectiva fué usada 
con fines artisticos para dar uno idea gráfica de algo, sin hacer uso 
recurrente de olla como un elemento más en los procesos de diseno; 
más bien su función llevaba la lntonciOn de ilustrar ideos para atraer 
al clionte o impresionar al jurado de equis concurso. 

El enfoque de aplicación profesional dado al mCtodo RM, busca en 
primer término ofrecer una herramienta de auxilio el alcance de los 
arquitectos, disef'ladores, ingenieros v urbanistas; por ser la 
representación perspectiva necesaria en sus ecti..,idades. Para cubrir 
las distintas demandas se pensó en que AM pudiese ser aplicado por 
distintos dispositi ... os y procedimienlos, de tal manera que para 
algunos profesionales resullase más útil a sus necesidades el uso de 
las redes AM1/AM2; para olros las reglas AM25/RM50; para quienes 
manejan matemáticas tal vez les sea más sencillo grabar el programe 
para calculadora, en la inteligencia que la elección que se haga 
dependerá tanto del usuario Como de la demanda da representaclOn 
Pt:lfhptJcti ... et quo tenga, Cualquier dispositivo que se elija apro11:imará 
ol mismo resultado. 

Profesionalmente RM no inhibe el sentido artístico con que se puede 
dotar un determinado trazo, el contrario, favorecerá su resultado 
deseado al epro11:imarlo a su posible realidad edificatoria, con la 
ventaja de haber sido seleccionado entre otros para tal efeclo, ya que 
por medio de AM la tarea de trazado se vuelve mé!I eficiente en la 
medida con que se cuente con mayor Información acumulada, 
permitiendo al usuario elaborar un conjunto de cálculos perspectivos 
sistemática y metodológicamente. 



RESUMEN 

Esta obra trata sobre un método de perspectiva de carácter uni\lersal, es 
decir, Que por medio do él so pueda hallar el resultado perspectivo de 
cualquier cuerpo geométrico en el espacio. Este método, a diferencia de 

los convencionales que consideran uno o más puntos de fuga; postula 

sólo la existencia de uno, ya que segün sea la posición del cuerpo 

geométrico en el espacio. éste podré generar otros puntos de fuga 

propios a 61, pero relativos al único punto de fuga, que está 

determinado en la visual de simetrla cuando el valor de la profundidad 
!PI tiende a infinito. Para ilustrar lo anterior. imagine el lector un cubo 
de 10 x 10 m. siluado ante si, a una distancia de 8.6 m. de tal forma que 
su vista incid<'.l porpondicu!Jrrr:cntc en el centro de cuolquiera de sus 
caras; en este caso podrá darse cuenta que el cubo "se fuga" a un 
solo ounto. Ahora. y manteniendo la misma distancia, supóngase que 
el cubo comienza a girar sobre su eje. siendo éste perpendicular a la 
visual del observador, ¿qué ocurre con el punto de fuga?, ¿ha 
cambiado?, ¿se ha movldo7; no, el punto de fuga ni se ha cambiado ni 
se ha movid..1, lo que ocurre es que al girar el cubo genera otros puntos 
de fuga, relativos tanto al efecto propio del giro como al punto de fuga 
único. A estos otros puntos d~ fuga, que resultan como consecuencia 
de la estructura geométrica y posición del cuerpo en el espacio, los 
hemos llamado puntos dt! fuga asirmítrícos. 

Bien. después de esle breve prolegómeno entremos en materia. El 
contenido de este libro está dividido en tres capitulas, cada uno de ellos 
en sus respectivos puntos. 

El primer capitulo trata sobre los fundamentos teóricos del método 
AM !Red Modular), estableciendo los postulados y definiciones que 
hacen posible la construcción de un modelo matemático, que permite 
la aplicación del método por medio de dos procedimientos; uno 
geométrico y otro numérico. los postulados constituyen un conjunto 
de proposiciones no evidentes, pero necesarias para la fundamentación 
del método, siendo su consecuente derivación las definiciones; cuyo 
papel es situar en un plano de no contradicción a cada elemento o 
concep10; do tal manera que el modelo pueda t1•pliccu dírt1cl.i1nt1nla a 
la teoría e indireclamente a la realidad. De manera complementaria se 
describen en lengu;:ije gr.'.'tfico simbólico. 25 movimientos de cuerpos 
geoméuicos en el espacio, los cuales fundamentan los principios de la 
perspectiva dinámica. 

El segundo caphulo trata sobre los distintos "instrumentos" Ulnto de 
deducción geométrica como numérica empleados para la obtención 
perspectiva de cualquier cuerpo geométrico en el espacio. los 
instrumentos se exhiben en un orden que permite ir del más sencillo al 

; 
1 



más complejo. La RM 1 IRcd Modular 11 contiene las escalas X/Y en el 
Plano Proyectivo del Campo Visual, por lo que las coordenadas 
correspondientes a éstas son de educación geométrica inmediata, 
quedando por hallar el valor de la coordenada IPJ, ya sea asociada a IXI, 
o a IYI. En la RM 2 !Red Modular 21. el Plano Proyectivo del Campo 
Visual contiene las escalas X/Y/P. de tal modo que la deducción 
geométrica de sus correspondientes coordenadas es inmediata. La 
RMCP lRed Modular do Coordenadas Proyectivas) es un instrumento 
combinado, ya que la deducción de las coordenadas proyectivas Xo/Yo 
os numérica, graficándose posteriormente éstas en la RMCP. de 
acuerdo a la convención de signos establecida. Cabe señalar, que tos 
principios do la RMCP permitirán la deducción numérica completa, 
cuando se apliquen por medio de computadoras con el equipo periférico 
adecuado para la represtmtación gráfica. Las reglas RM25 y RMSO 
(Red Modular de 25 x 25 cm, y 50 x 50 cm, respectivamente), son los 
instrumentos de deducción geométrica más complejos, ya que al no 
estar graficadas las escalas X/Y /P en el plano proyectivo del campo 
visual, se requiere tener p1esente tas reglas Ue su aplicación, asi 
como poseer un manejo versátil de atlas. Para mayor claridad en el uso 
de estos instrumentos, se incluyen dos algoritmos para la obtención de 

un punto en perspectiva. uno para la AM1 y otro pata la RM2. Siendo 
por extensión el algoritmo de la AM2 aplicable a las reglas RM25 y 
RM50. 
El tercer capítulo trata sobre diversas aplicaciones del método RM. La 
primera de ellas muestra al lector, cómo hacer la deducción numérica 
de un problema perspectivo con el auxilio de calculadora 
programable, graficóndose los resultados en la RMCP. la segunda 
aplicación se refiere al estudio de secuencias, las cuales son de gran 
utilidad tanto para et diseño arquitectónico como para el disei'lo urbano 
en cualquiera de sus fases, pues permi1en ar diseHador tomar decisiones 
con mayores elementos de juicio. Es conveniente relacionar este punto 
con el Ultimo del primor capltuto !Movimientos de Cuerpos Geométricos 
en el Espacio). ya que la Perspectiva Secuencial es un paso Intermedio 
entre la Perspectiva Estática y la Perspectiva Dinámica. Por último, en 
este capitulo se presenta una muestra de diversas aplicaciones del 
método AM en obras de arquitectos mexicanos, esperando que el lec1or 
pueda encontrar en ella ejemplos semejantes a sus necesidades de 
diseño y, por consiguiente do referencia Úlil en su actividad 
profesional. Por atta parte, esta muestra es representativa de la 
arquitectura contemporánea en Mé1<ico. 
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PRIMER 
CAPITULO 

1.1 
POSTULADOS 

PRIMER POSTULADO 
Todo fenómeno de perspectiva captado por el ojo humano, ocurre en 
una porción limitada del espacio; que es et Campo Visual. 

SEGUNDO POSTULADO 
Toda perspectiva se da con un Punto de Fuga y solamente uno, el cual 
es genurado por J.a Visual de Simotrla. 

TERCER POSTULADO 
Todo Punto de Fuga fuera de la Visual de Simetría es necesariamente 
un Punto do Fuga Asimétrico. el cual es generado por dos causas: la 
estructura y dimensiones del cuerpo geométrico, y su posición en el 
campo visual. 

CUARTO POSTULADO 
El campo visual del observador• es simétrico, al ser la visual de 
simetrfa la intersección de los Planos de Simetría X/Y. 

QUINTO POSTULADO 
Para ubicar un punto en perspectiva dentro del Plano Proyectivo del 
Campo Visual, s61o v solamonte se requiere de tres coordenadas, a 
saber: X/Y/P, 

SEXTO POSTULADO 
las variables en perspectiva son: 
al Posición do! observador relativa DI cuerpo oeométrico. 
b) Dirección de la visuDI do simelrla hacia el cuerpo (sl geométrico (sl 

obsefVado lsl. 
cJ Angulo del campo visual. 

Sl:PTIMO POSTULADO 
La única constante en perspectiva es: 
Estructura y dimensiones propias del cuerpo geoméuico. 

• Plltll ~~ten,ión d~ 111 IKf"f'>ÓÓll d~I !Mmino, 111• UliliierA "" lo soc"-'110 el d" Estación de 
OllsoNación. 

í 



1.2 
DEFINICIONES 

Razonamiento en lenguaje 
geomélrico que permitió inferir la 
RM2. Año de 1978. 

l 
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ABERTURA DEL CAMPO VISUAL/ 60° 

Es el ángulo dado a los planos de simetrla X/Y, 

convencionalmente de 60°. 

AMPLITUD DEL CAMPO VISUAL/A (Pnl 

Es el valor dado en módulos en cualquiera do los 
planos de simo1rla hasta el limite del campo visual, en 

función al valor desee.ido de la profundidad. 

CAMPO VISUAL/ CV 

Es la porción do espacio quo generen los planos do 

simetrfa X/Y, cuando sus valores de l!mitc do campo 

visual son rcspcctivamontn: 

Yo :t 5m 
Xo""±.5m 

COORDENADA 

E:: cu.J1quicr pun10 del campo vi::ual, da va!ore:s 
X. Y, P dados en módulos. 

COORDENADA X / X 

Es cualquier valor numérico dado en módulos m, 

referido en el plano de simotrfa X; convencionarmonte 

do signo positivo o negativo respecto a la visual de 

simotrfa. 

COORDENADA Y I Y 

Es cualquier valor numérico dado en módulos m, 

referido en el plano de simetrfa Y; convencionalmente 

de :iigno positivo o negativo respecto a la visual do 

sirnet1id. 

COORDENADA PROYECTIVA Xo I Xo 

Es el valor numérico no mayor a cinco, ~ado en el plano 

proyectivo del campo visual, que resulta de dividir el 

producto do la coordenada X por la distanciad, entre; ta 

suma do la profundidad P y la dist<1ncia d. 

COORDENADA PROYECTIVA Yo / Yo 

Es el valor nurnórico no mayor a cinco, dado en el plano 1--t-+--+--+='Y,__._LLJ __ _ 

p_r~vc<=:t_il,'_º __9_c_I ~a~~o __ ".'_i~_~a_I,_ que resulta de dividir el-!--I r-J
1 
.. J_LT --

producto do la coordenada Y por la distanciad, entro; la Lt--1--t--1--1---l-+--+-+--l 

suma do profundidad P y la distancia d. f-+-t-+-+I """'J7--J-+-+-+-J 
1 1--1--t-+-·-- ·--- -- -- --1-+--; 



COORDENADA P PROFUNDIDAD P I P 

Es cualquier valor numérico dado en módulos m, 
referido en la visual de simetrla, convencionalmente 

de signo positivo o negativo respecto ar plano 

proyectivo del campo visual. 

CUERPO 

Es todo objeta o substancia material que ocupa un 
lugar en el espacio. 

CUERPO GEOMETRICO / CG 

Es todo objeto limitado por superficies planas. curvas 
o lrmgularcs, pudiendo ser éstas materiales o 
virtuales. 

DISTANCIA I d 

Es el intervalo de la visual de simetría, quo va de la 

estación do observación al plano proyec1ivo del 

campo visuaL Siendo su va!or 8.66 m. cuando 

A!PO! '"" 10m. 

/ 
® 1 

~~;J 

ESPACIO 

ElCtensión del universo que contienen todos los cuerpos. 

ESTACIÓN DE OBSERVACIÓN I EO 

Es el lug¡u en el cual el observador o dispositivo 
semejante, se ubica para observar el Uos) ~uerpo fs) 

geométrico (si. 

LIMITE DEL CAMPO VISUAL / LCV 

Es el lu~E!~J!ªºf!l!itrico que para todo vulor absoluto 

de coordenada proyectiva Xo Yo, dada en el pt.::ino 

proyectivo d_el campo visu~~ es igual y solamente igual a 

cinco módulos. 

LUGAR GEOMÉTRICO 

Es el conjun10 de puntos que tienen una o varias 
11rori<>rf11rfoc¡ Pn común. 

i 
1 
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MÓDULO I m 

División convencional de los planos de simetrla X I Y, 

y del plano proyectivo del campo visual. 

PERSPECTIVA 

Es el fenómP.no óptico que ocurre en el observador 

cuando éste observa uno o varios cuerpos 

gcomótricos en el espacio. 

PLANO DE SIMETRIA X I 11!.SX 

Es el lugar gcomótrico dado por la ecuación Y "" O 

que contiene a todos los valores de coordenadas 
X/ P, cuyo límite esta dado por el limite del campa 

~ 

PLANO DE SIMETRIA Y / 11!.SY 

Es el lug11r geométrico dado por la ecuación X = O 

que contiene a todos los valores de coordenadas 
~ cuyo lfmito esta dado por el llmi~~~~~mp~ 

visual. 

. 

~ ~· 

' 

. 

' 
~ 

*-

PLANO PROYECTIVO DEL CAMPO~~~~~~~~~~~ 
VISUAL I 11!.PCV 

Es cualquier superficie virtual p1,rpendicular a la ~ 

de simetría, que esté dada por el llmite del campo 

visual. f Dividido convencionalmente en diez partes 

lml, llamadas~ 

PROFUNDIDAD RELATIVA I Pr 

Es cu<Jlquier valor de coordenada P, asociada a valores 

dados a las coordenadas X y/o Y, siempre y cuando 

dichos valores no sean simultáneamente igual a cero. 

PUNTO DE FUGA / PF 

Es el limite o que tiendo cualquier coordenado P en la 

visual de simetrla. cuando su valor tiende a infinito. 

PUNTO DE FUGA ASIMETRICO I PFA 

Es el limite a que tiende cualquier visual paralela a un 

sistema dado de paralelas dentro del campo visual, no 

paralelas a la visual de simetrfa, cuando su profundidad 

relativa tiendo a Infinito . 

i 

i 
! 
i 
! 

1 
' ! 



VISUAL 

Es cualquier lugar guométrico que contenga a la 

estación de observación y cualquier punto de fuga 

asimétrico. 

VISUAL DE SIMETRIA I VS 

Es el lugar geométrico que contiene a la estación de 

observación y al punto de fuga, siendo a su vez la 

Intersección do los planos de simetrra X / Y. 
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1.3 
MODELO 
MATEMATICO 
DE LA 
RED MODULAR 
RM 

B modelo matemt11ico de la Red Modular está fundamentado en tos 

postulados y definiciones antes expuestos, los cuales fueron surgiendo 

al paso de la Investigación y que en el transcurso de este punto 
referiremos constantemente. Antes de entrar a la descripción del 
modelo y por considerarlo importante, aludiremos a la metodo1ogla 
cmplcnda en la lnvestig1tción. 

El objetivo central de la inves11gaci6n era lograr un método de 
perspectiva, con el cual se pudiese resolver cualquier problema 
perspectivo, es decir, un método universal. La mavorfa de los métodos 
actuales son parciales y por lo mismo poco prácticos. La estrategia 
mctodológi-:a·seguida fue la do libre e11ploración, en la cual la lmica 
duda constante (metodológica) fue plantear algUn problema 
perspectivo que no pudiese ser resucito ;JOr medio del método RM, de 

tal modo que el guión d6 la investigación resultó ser un conjunto do 
problemas, cuya solución permllió fundamentar el método en estudio, 
La duda metódica también nos obliga a decir que sólo hemos 
resuelto los problemas que nos hemos planteado, de los cuales una 
buena parte estlln incluidos en el presente libro, quedando otros fuera 
para ser tratados con la amplitud debiba en un siguiente trabajo. Para 
dar una idea de lo anterior, citaremos brevemen1e una experiencia en 
nuestra prllctica del método de libre exploración, com.idmando 
ademlls, que ésta tuvo relación con el hallazgo del principio del b"mite 
del campa vi5u;J/, 

Planteamos como problema, realizar una secuencia perspectiv<i de un 
modelo arquitectónico, es decir, tratando de reproducir la percepción 
visual que se tendrla de éste al seguir una trayectoria determinada; pues 
bien, encontramos que resultaba fácil obtener la trata perspectiva 
mientras el modelo estuviese to suficientemente lejos para ser capwdo 



en su totalidad, y cuando ésto so encontraba lo suficientemente cerca 
como para ofrecer primeros planos de construcción perspectiva. se 
dificultaba la obtención de la !raza hasta el grado de no poderla 
continuar, A este momenlo nos dimos cuenta de cuándo la duda cobra 
su dimtJnsión de pr0Lltt111a, :.in tornLwgo, di 1toco11siúto1ü1 el µ10Ulttn1a 
viéndolo do manera inversa al p1<1n1camionlo original, nos dimos cuenta 
que para el caso de cuerpos geométricos en los cuales el observador se 
encuentra dentro Uiteralmentel. era necesario déterminar el límite del 
campo visual do éste. De esto modo conseguimos no sólo resolvP.r et 
problema original, sino derivar otros princiµios dq gran u1ilidad para el 
método RM, como el de estación de observ.-,ción rctroproyccrad,.,, 

Para iniciar la descripción del modelo, hablaremos un poco sobre el 
lenguaje utilizado para ello, Por medio de la gcomotrla !considerada 
como parte do las matcmtnicasl fueron establecidas la mayor parte do 

las definiciones, aunque algunas de ellas eJCpresan fórmulas como en el 
caso de las coordenadas Xo/Yo. Esto fue debido a la facilidad que para 
algunos casos brinda la gcomeirla, al igual que para otros lo brinda las 
matemáticas. Aparentemente se habla de lo mismo, puesto que como 
'(d úiji111os la gt10metria es una parte de las matemáticas; pero la 
diforcncia que deseamos hacer aqul, es en el sen1ído de que la 
deducción numérica de las fórmulas aplicables en el modelo, fue con et 
apoyo de enunciados goométricos, o si se prefiere de gráficos. 

En base a esta observación, se ha obviado "describir verbalmente" a los 
gráficos, ya que su significado está dado por ellos mismos. En resumen, 
el lenguaje matemático utilizado para describir el modelo de la Red 
Modular está dado por medio do gráficos y fórmulas, los cuales 
permitieron cstabloccr los procedir11ie11tos geométrico y numérico do 
su aplicación. 9 
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1. 

DESCRIPCIÓN 
DEL MODELO 

El grtifico 1 representa la 
construcción geomótricn dul plano de 
simetria X. el cual es igual al plano de 
simetrla Y: por lo que tambiCn lo 
rcprcscntil. 
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La abertura del campo visual considerada do 60º en los IE.SX I Y es 
convencional como refiero la dolinición. ya que los resultados 
perspectivos obtenidos con esta abertura son bastante próx:imos a los 
que fotogrflficamonto rcsullilfl con lentes normales, os decir, los que 
más se asemejan a la visión retinicn. Como so sabe. ópticamente el 
campo visual cstfl determinado por el llmilc do la visión periférica, 
pudiéndose percibir en el bordo do la retina rayos do luz de más do 90° 
con respecto a al eje del ojo, al sor éstos curvildos hacia dentro por ta 
córnea y et lente cristalino. Ahora bien, el campo visual es menor 
cuando se fija el ojo que cuando éste rola en su órbita !visión foveall 
manteniendo ta cabeza ínmóvil, pero de todos modos la visión es menos 
precisa hacia los bordos del cilmpo visual. la !mica parte de la ro!ina en 
que se forma la imagen con precisión es en la fovoa, lo cu<1I 011.pfir.a 
porqué no podemos leer la página de un libro sin rorar los ojos. 

la función del plano proyectivo del campo visual os la formación de 
las imágenes. al igual que la retina, más propiamonte, el Fe.PCV es una 
versión geoméuica y simplificada de la retina. quP. ;il P.st<1r uhir:¡idn 
delanta del observador evita la construcciQn inversa do las imágenes. 
No de¡a de ser in1cresante inten1ar la construcción de las imánenes en 
J!gU:i modelo gi.:um.'.!lrico du l.i retina. Trába¡o que nisorvarcmos para 
un siguiento estudio. 

la posición del te.PCV puedu ser a cuatquitJI distilncí<i de la estación de 

~~~~ción, ya que sogUn la definición "es cualqu'1er superficie virtual 

y perpendicular a la visual do simtltrfzi, que cstó darla por el límite del 
campo visual. Dividido cou..,.cru . .:io11.il111untc en diez partos lml, llamadas 
módulos", por lo tanto, al ser la distancia (di "el intervalo de la visual de 

simetrla, que va do la estación de observación al lPCV", podemos 
determinar su valor mediante la siguiente ecuación: 

despejando a fdl 

d=~-/3 
2 

(1) 

121 

Analizando la ecuación 121. se podrá observar que so establece un 
valor constante para fd), ya que a su vez {MJ también es constante al 
representar el valor de amplitud del campo visual cuando P = O, asl 
wndrcmos en 121 que si: 
M"' 10m 
d "' 8.66 m (3) 

Fn !~\ <>~importante ob'.ic~v~r que !d) rcprc~.cnt.J tambión los v<>:c..,úf. 

negativos de (P), os decir. al misn10 intervalo que liil del 2.PCV hasta 

!;:¡ estación de ob.>er..,~ción, ~quiv<>iencia que más adelclnle resultará Uuf. 
También cabe destacar que siendo (m) un valor modular de Id!, hace 

posible la equi·1alencia modular entro los planos do simetría X/Y y el 
lf.PCV. Por lo tanto i~l_r!:.P.!º_s.~.~la un vat_or dado a cualquier escala y 

que a su 11ez establece el principio do equivalencia modular para la AM. 

Por lo tanto, si m = 10 cm en escala 1 : 100, y m = 10 cm en escala 
1 : 1, rnndrcmos en ambos casos que: 

d 8.66mm ' 
d = 8.66 cn1 

1 

1 

i 
1 

11 
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En el grllfica 2 se pueden apreciar los 
IE.SX/Y, cuya intersección es la visual 
de simctfla, en la que dcslilca su 
intersección con el ltPCV, y por 
consiguiente el intervalo de la 
distancia Id). 
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En el gráfico 2 se puedon apreciar los f.SX/Y, cuya intersección es la 
visual de simottla, en la que destaca su intersección con el IP.PCV, y por 
consiguicnto el intervalo de la distancia (di. Esta representación 
isoméltica permite comprender la estructura geométrica del campo 
visual. 

Tomando el grófico 1 nuevamente y siguiendo la definición de 
"amplitud del campo visual/ A ( Pn I", formulemos la siguiente relación 
para su deducción: 

A !Pnl/2 

d + p 

despej<:mdo A(Pnl 

A(Pnl = 

M12 

d 

sustituyendo en C5J a 121 

(
Mt2 ... ·3 + P) A f Pn l - rv1 --- ---- ---

M/2,_3 

simplificando 

A IPnl 

si M = 10 !por convención modular en tos ltSX/YI 

y p = º· 
A 101 "' 10 

141 

151 

161 

es decir, el valor modular y absoluto del f.PCV 
si P <?: O, entonces 
A 1Pnl:?:10 
si P = -8.66, entonces 
A ( -8.66 1 = O 

Las ecuaciones 15) y 161 son aplicables para determinar la amplitud 
de Cilmpo visual en los IP.SX/Y, en función de cualquier valor de lPI, 
siendo la última la más directa, puesto que presupone el valor modular 
de la constante (d). 
A continuación se presentan algunos valores do amplitud de campo 

visual, cuya representación en los f.SX/Y está dada por el gráfico 3; 

que a su vez representa una construcción simplificada da la Red 

Modular 2 Ha cual se vorá a detallo más adelanto). 

Los f.SX/Y están dados por las ecuaciones 
y =o 
X= O 

1f.SX1 
( ltSY) 

representudos por el cursor de simetrla del gráfico 3. situación por la 
cual no os factible la representación modular completa de cualquiera do 
los planos de simetrla en la Red Modular, Para poder llevar a cabo en 
6sta la lectura de las coordenadas X/Y/P, se eligieron los planos 
Y= -5 para la lectura del f.SX, y X = 5, para la lectura del f.SY. En 
el gráfico 3 so representa el rtY= -5, mostrando valores de amplitud 
de campo visual para PO, P 1, ••. P25. 
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A continuación se presentan algunos 
valores de amplitud de campo visual, 
cuva reptescn1ación en los !.SX/Y 
está dada por el gráfico 3. 

Tabla 1 
Al - 8.66) 0.000 
A t - 8.00) 0.762 
Al 7.00) 1.917 
A t - 6.00) 3.072 
Al- 5.00) 4.226 
Al- 4.001 - 5.381 
Al- 3.00) ... 6.356 
Al- 2.001 7.691 
Al- 1.00) - 8.845 
Al 0.00) - 10.000 
Al 1.00) 11.155 
Al 2.00) 12.309 
Al 3.001 13.464 
Al 4.00) - 14.619 
Al 5.001 1s.n4 
Al 6.00! 16.928 
Al 7.00) 18.083 
Al 8.001 19.238 
Al 9.00) 20.392 
Al 10.00) 21.547 
Al 11.(l()) ,., 22.702 
Al 12.001 """ 23.856 
Al 13.00) "" 25.011 
Al 14.00) 20.166 
Al 15.CXH =- 27.321 
Al 16.00) - 28.475 
Al 17.00l ~· 29.630 
Al 18.00l = 30.785 
Al 19.001 = 31.939 
Al 20.00) ~ 33.094 
Al 21.001 "" 34.249 
Al 22.CXH = 35.403 
Al 23.00J = 36.558 
Al 24.00) 37.713 
Al 25.00l o= 38.868 
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En conclusión, lo anterior nos permite satisfacer la representación 
perspectiva de cualquier punto por medio do sus coordenadas X/V /P, 
del modo siguiente: 
IP.SX le.V = -5 X!P 
IP.SV le.X = 5 V/P 
También es factible de lograr lo mismo de alto modo, y éslo os llevando 
al IP.PCV ta proyección del punto a determinar. H;ig¡¡mos una 
simplificación del gri'llico t al gráfico 4, P<ira hacer más evídflnto ta 
furmuluci611 do lu siguionte 1clación: 

Xo X 171 
-~=o---

d d • p 
despojando il X: 

X~- Xo~~_!_ 
d 

despejando a Xo: 
Xd 

Xo = ---
d + p 

181 

19) 

por definición Xo "es el valor numilrico no mayor a 5, dado en el Fe.PCV, 
. , . " siendo por lo tan10 su valor má,dmo absoluto igual a cinco, 
sustituyendo éste en( 8 1: 

X:5(d+PI 1101 

d 
sustituyendo ( 101 en (9) 

:. Xo = 5 (11) 

lo cual quiere decir que para todo valor de tXI dado en el IP.SX y sobre 
el limite del campo visual, corresponderá otro igual a cinco que es su 
proyección en el IP.PCV. 

Dicho de otro modo, la ecuación 111) representa el limite del campo 
visual. 

Ahora bien, sustituyendo 121 en 1101 y considerando que 
M = 10, tenemos: 

XLCll"'5+~ 
,3 

1 12) 

osw ecuación reprcscn1a el valor de coordenada !XI al limite del 

campo visual, en !unción do cualquier valor do ( P l. De tal modo que 

según 141. ~.e::.: deberá sor igual a un medio del valor absoluto de la 

amp!i_tud del campo vis~al~ ya quo por simottf.i corresponden para l Pn ) 

igual valor de coordenada X/Y con signo positivo V negativo. Por lo 
tanto: 

XlCll '"" ~l . .!:!!J 
2 

AIPn) = 
2P 

2X~cv = 10 + -
,3 

Igualdad quo puedo ser corroborada en los gráficos 1 y 3. 

Por simetrfa del modelo las ecuaciones (91 1111 y 1121, también 
pueden ser para el IP.SY do la siguiente forma y respectivamente: 

Yo 
~ ~ 

1131 

1141 

Yo 
d+P 
5 (111 1151 

y "'5 + cov 
p 

"3 (12) 1161 

En el punto 2.3 del capítulo 2 correspondiente al uso de la AMCP, se 
verá con mayor do1alle ta aplicación de las ecuaciones 191 v 1141. Por 
lo pronto se puede conc1Uir que todo valor absoluto Xo/Yo >5 está 

fuera del campo visual. 15 

l 
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De Igual manera que se han obtenido los valores Xo/Vo en el f.PCV, 
también se pueden deducir tos valores proyectivos de {PI en el 
modelo, por medio de los cuales es posible la construcción matemática 
de la escala (Poi, siendo (Poi el valor proyectivo do la coordenada. 
Pn dada en módulos sobre el f.PCV. 

Sea nuevamente el gráfico 5 una simplificación del gráfico 1. Tomemos 

un ángulo cualquiera {al formado por la recta EO Pn v la VS, con la 
premisa de que o todo valor de (Pnl deberá corresponder otro 
X/Y = 5. Tenemos entonc11s: 

5 
tg1r = ---

d .,. Pn 

o si se prefiere en el f.PCV 
Po 

tg11 = d 
estableciendo la Igualdad entre 1171y1181 

__ s __ =~ 
d + Pn d 

1171 

1181 

1191 

despejando a Po 

Po=~ 1201 
d + Pn 

Esta ecuación es semejante o 191 y 1141, o si se prefiere una 
simplificación de éstas, ya que sólo se t1'ene como variable a lPI, al ser 
X/Y = 5. Cuando se desea conocer et valor del flngulo·(ol dedúzcase 
de 1171. Este dato es importante cuando se busca determinar el punto 
de fuga asiméuico de cualquier sistema de paralelas. 

Tl!mhién se puede der:lucir el valor lPol de 1181 
Po = dtg n 1211 

Por medio de esta ecuación se obtuvieron los valores lPol, tanto para 
la construcción de la Red Modular 2, como para las reglas RM25/50 
(véase el punto 2.4 del capltulo 21. 

Podríamos decir que, en general, cualquier caso perspectivo puede 
reducirse a tratar de hallar la posición de cualquier sistema de paralelas 
en el l!PCV, por lo que la deducción matemática de los puntos de fuga 
asimétricos es relevante para una mejor comprensión del modelo de la 
Red Modular, 



A continuación se anuncian los trl's casos de sistemas de paralelas para 
el modelo: 

Todo sistema do paralelas a la VS estén o no contenidas en los ltSX/Y, 
ticno su "fuga" en el punto de fuga IPFJ. Todo sistema de paralelas a 
cualquier visual contenida en los ltSX/Y, tiene su "fuga" en un punto 
de fuga asimétrico (PFA;c,,,J, el cual so encontrará dentro o funra del 
f.PCV. poro siguiendo la traza do los ltSX/Y segün sea el caso. Todo 
sistema do paralelas no paralelas a los 11!.SX/Y tlene su "fuua" en un 
punto de fuga asimóirico IPFAI. ol cual so encontrará dentro o fuer<i del 
11!.PCV. pero nunca en l<J naza do los JtSX/Y. 

Los enunciados gcomólricos do estos ues Cilsos, se muestran ~n los 
gráficos 6, 7 y B. Ahora bien, estal.Jlczcamos sus ecuaciones 
correspondientes: 

primer caso 
PF HmPn 

n-~ 

segundo caso 

PFA:a:,v 

tercer caso 
PFA;c 
PFAv 

dtg ¡j 

dtg o 
dtg i' 

1221 

(231 

124) 
125) 

los valores do coordenada ~_!_Y para_..!.ocio ~ste~-~~-par~lelas_.~!:i??J 

s~.~11~~ a ce~~'.. nor lo tonto óstos estón dadoa ~J_~~_'."i5u.'.~ de ~~~'.~'..!_~i~, 
la quo contiene ;1 todos los 11a!orcs de IPJ, desde (--B. 66. - 7, 66, .. 0, 1, 
2, ... o:), es decir. cualquier wllor {n) de {P). Los valores do coordenada 

X_!Y rrnm todo sister!Ht i!.!:I'~!~':~ns en !231. cstón dar!OS_!:.~las ~SX 1_~. 

rc_~_t'.~~I~~-~-~~!~.'!'.. contonidos o no dentro del carnpo viSlWI, pe10 que 

siempre deterininarón la fuga Id" vi para el sisterna; cuando se da un 
valor l.i) lo suficicntemcnto próximo a OOQ en cualquie1a de tos ltSX/Y, 
resultaró dificil la ubic<1ción del PFA en el .tPCV. asi por ejemplo; 
cuando,J 89", PFA" ,. ""· 496.13m. Losvaloresdecoordenada~/Y 

para todo ~.:'._~emn do paralelos en !24) v (251 están dados fuera do los 

~SXi'._Y.:. contenidos o no dentro del t.ampo visual, pero siempro 

determinarán In fuga fO¡J)vl para el si~tema; do tal modo que cuando 
se da un valor IUI 6 {¡ l lo suficientemento próximo a 90º en los ltSXJY. 
ocurriró lo mismo que en el caso anterior. De aqul que: la profundidad 
relativa (Prl "es cualquier valor de coordenada IPl, asociada a valores 
dado:. a lds coordt.matlas X y10 Y. siempre y cuando tl1chos valores no 
sean simultáneamente igual a cero .. , 

A fo largo del segundo y te1cor capítulos, so podrá apreciar do manera 
prác1ica los casos anteriormente descri1os, descubriendo la importtlncla 

que tiene el poder resolver cualquier caso perspectivo dentro del limite 

del campo visual, por medio del método RM. 

1!.SX/Y 

> 
" ~ GRAFICO 6 n! 

1!.SX/Y 
PFAX/Y 

GR 
"-S 
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Una vez e111pucs1as las partes 
generales del modelo, intcgrémoslas 
Pilrn construir et cam_po vis~a_I_ 

~adular de la RM.:. Sea el gráfico 9 

dado por los siguientes elementos· 

d distilncia f conslilntr: 
- B.66 m 

EO estación de observ.ición 
p prolundid.id 
M A(Q) 
A !Pnl amplitud del CV en Pn 
vs visual de simelliil 
"-SX plano de simetria X 
ff'.SV rt11nn r11• simPlri<i V 

CV campo visual 
LCV limite del campo visual 
PF punto de fuga 
PFA pun10 de fuga asimétrico 
60º abertura del cnmpo visu<tl 
45° ;:J. ~ 
m M/10, v¡¡lor n1odu1ar 
le.PCV plano proyectivo 

dol campo visual 

1 

b~[M)[P{Q) VD~!LJJ~L R~l:D:> 

¡. 
I~ 
i-;;" 
I~ 

Po 



Nótese que la construcción geométrica de la AM eslfl hecha on dos 
planos, primero en el Je.SX/Y, y segundo. perpendicular a ésto. La 
razón de ésto es para poder apreciar de conjunto el modelo del campo 
visual modular. 

El morl~lo ..-lft la RM ha'!ta miul ..-le~r.rito nos permite inferir dos mancr;:i::: 
de su aplicación. La primera es empleando ta construcción geométrica 
de la Red Modular, qua nos permite ubicar en ella a cualquier punto por 
medio do sus coordenadas XJYIP. y la segunda es empleando las 
ecuaciones (91 y ( 14), que también nos permite la ubicación do 
cualquier punto en la Red Modular. A esta primera inferencia da 
aplicación fa hemos llamado procedimiento geométrico de la RM 
acerca del cual mostrnromos más adelante sus tres variantes, A la 
segunda inferencia do aplicación la hemos llamado procedimiento 
numérico de fa RM. Bien. veamos a continuación en qué consisten. 

Este procedimiento consisto en interpretélr ~oomótricamonto el modelo 

d~ parn plantear y resolver problemas perspectivos. 

Las variantes do este procedimiento son: 
AMI Red Modular 1 
AM2 Red Modular 2 
AM25/50 Reglas 25/50 

La AMI es la mfls sencilla y accesibln representación dnt campo visual 
modular. su aplicación es mediante los datos proporcionados por los 
Jf..SX/Y. La mnyor parto de tos casos de aplicación ilustrados en el 
tercer capitulo de este libro, fuoron realizados mediante la AMI, por 
facililarse su uso para principiantes. El grflfico 10 nos muestra la AMI, 
incluyendo las correspondientes indicaciones do amplitud de campo 
visual. 

La AM2 es una simplificada representación del cnmpo visual modular, 
y su aplicación al igual que ta AM1 es mediante los datos 
proporcionados por los ~SX/Y. La totnlidad de los casos de aplicación 
itusu.;idos ;:;n .::J punlu :;iuuicnlt: (1.4), Fueron r1::aliu1Jus 1T111diantt1 la 
RM2. En el grflfico t 1 muestra la construcción guomCuica del campo 
visual modular en el ~Y- -5. asi como la deducción d!! la RM2. El 
gráfico 12 nos muestra el sistema do paralelas a la visual de simetrla, asi 
como los planos de campo visual modular 

Jf..Y +5 
~y -5 
"-" '5 
"-" -5 

los quo están graficados a su limito. 

PROCEDIMIENTO 
GEOMÉTRICO 
DE LA RM. 

-'···~: 
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El grfllico 10 nos muestra la RM1, 
incluyendo las correspondientes 
indicaciones dr~ ;irnplitud de campo 
vlsu;1I. 
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En el gráfico 11 muestra la 
construcción geométrica del campo 
visual modular en el !.Y -"'° -5, asf 
como Ja deducción do Ja RM2. 
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El gráfico 12 nos muestra el sistema 
de parntelas a la visual de simetría, asl 
como los planos de campo visual 
modular 
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las reglas RM25 y RM50 son una consecución de la RM2, ya que 
contienen las mismas escalas y su intorprat:ición as la misn1a. La 
deducción do la escala f PI bien puede hacerse gráficamente como en 
el caso de In RM2 o. numéricamenlo por medio de las ecuaciones: 

tg " "" 
5 !17) 

d + Pn 

Po :. dlg •• 1211 
La construcción del lf PCV es sencilla por modio de las reglas, 
permitiendo su ejecución sobre cualquier superficie. siendo ésta 
básicamente ta diferencia con respecto a la RM2. Se puede decir que la 
aplicación del método RM por medio de las reglas, es de gran eficiencia 
cuando el cjccutanle ha domini'.ldo previamente la RM2. El gráfico 13 
muestra li'.ls reglas RM25 V RM50. 

1111 1111 1111 11111111 1111 1111 1111 11111111 11111111 lllt 1111 llJI 111111111111 lll.I 11111111 11111111 1111 1111 1111 llU 1111 

23 



PROCEDIMIENTO 
NUMERICO 
DE LA RM. 

E!:te procedimiento consiste en interpretar numéricamente el modelo de 

la RM, para plantear y resolver problemas perspectivos, el cual lo 

hemos llamado: 
RMCP Red Modular de Coordenadas Proyectivas 

La RMCP representa al plano proyec1ivo del campo visual, y mediante 
las ecuaciones 

Xd 
xa=~ 191 

Yd 
Yo=--

d + p 041 

Se cb1ienen las coordonadas proyectivas Xo/Yo oe cualquier punto 
contenido en el campo visual. 

Los datos de las variables IX.PI y IV.PI de las ecuaciones 191 y 
(141 son proporcionados ror los le.SX/Y, respectivnmente. 

También como se verá más adelante en el capitulo 3. punto 3. 1 es 
factible programar es1as ecuaciones en cualquier c,1fculadora 
programable, do tal modo que Ja tarea de hallar las coordonadas 
proyectivas Xo/Yo, so resuma a alimentar las variables X/Y/P en la 
calculadora. 

Una vez que se han obtenido las coordenadas proyectivas Xo/Yo se 
procede a graficarlas en la AMCP, la que podra estar representada a la 
escala deseada. En el gráfico 14 so muestra la RMCP, cuyo 
cuadriculado del i.PCV permite una buena aproxim.::ición d<.i los valores 
Xo/Yo. 

En el capitulo siguiente, Cllópondromos a mayor detalle et uso y 
caracterlsticas do tas variantes do estos procedimientos, yendo del más 
sencillo que es la RM1, al más complejo que son las reglas AM25/50, 
mostrando al paso diversos casos do aplicación a manera de ejemplos. 
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DISCUSIÓN 
FINAL. 

El modelo de la Rod Modular puedo tener O)(tcnsiones do inlerprctación, 
ya que si por ejemplo so establece una abertura do campo visual ~ 60ª, 
cambiarla al valor de la distancia (di y por consi¡¡uicnlo los resultados 
do las ecuaciones que contienen dicho valor. Sin -~~!:1-~~-~~ 

construc~!ón -~-?~~~c~~~~.'.--9~.-~t~~~-r_~'!~~-~~:.E'.l.~-~_''.''i.!'.~'-~ ""'- 60°, pochft 

seguir el mismo_~:~~~ . .'.'.':'!i.':!'.~~~g~._i_E..i::~!i~a._~ 

Es i111crnsa1110 ul analizar los resultndos perspüctivos quu so producun 
en el f.PCV ncnerados por aberturas de c11n1po visual ~ 00", ni igual 
que los objetivos de cámaras fotográficas. riroduccn desdo imágenes 
próximas a la visión d!.!1 ojo. h;ista irn{1~1)ncs imriosiblus do sur 
captadas, cnuc ellas las de cfofnrn1,1ci611. Cnerí<unos asi 1~n el lerreno 
do la Fotagraf(a o, perspectiva de f,mrasi,1 segUn sea el caso. 

Con los c!nmcntos del modelo de !a Red Modular, pod1?n1os w:ncrar 
otros modelos semejanws quo producir;'in resultados iambién 
semejantes. las vari<tb1es paril producir estos rnodclos son 3: 
1 ) Abertura del campo visual .J- 60° 
2 ) Superficie del 2PCV .r. planta 
3 1 limito del campo visual "'*- cuadrangular 

E::t1!:0 trc!:: vnri.Jb!c:; np!icod.Js un;:¡ .J ur.:i r.o::. permiten lcgror 
rcsullados insospechildos, V cjcrcid.Js en una combin.:itoria ofruccrfm 
resultados inimaginables. 

Respecto a la segunda variable, algunos teóricos de ta perspectiva 
piensan que el lugar donde so forman las imtigenes cuadra lltPCVI 
debería do ser curvo, arguyendo por ejemplo. que en caso de observar 
un paralelogramo perpendicular a la visual princip<1/ IVSI, los 
puntos eKtremos do ésto están a mayor distancia que el punto central 
V que por lo tanto pma hacer igual et valor do estos alejamientos (Pr) 
es necesario curvar el ltPCV. Puos bien, el argumento es poco sólido, 
va que como hemos visto al describir el modelo de la Red Modular, el 

cuadra fltPCV) puede estar ubicado a cualquier dislancia (di del 
obsorvador (EO), por lo cual fa supuesta curvatura sarfa una variable de 
ella; lo cual no puede ser factible, puesto que, !como hornos visto),~ 

ubica~!ón del cu.1dro lltPCVI en cualquier valor do !di no altma el 

resultado perspectivo, v esto os, po1quo en él sólo se da el fenómeno do 

proyección geom1.ltrica v no de retro·proyección retínica como ocurre 
en el ojo hurnano, Ja cual componsa la supuesta curvatura dol cu11dro 
lltPCV) puesto que la totina es do construcción no sólo curva, sino do 
aproKimadón esférica. 

Tornemos a manera de ejemplo v para concluir estn dh;cución, el 
antilisis do la primera variable. Sean las lecturas simult,1neas de los 
fSX/Y del cuerpo geométrico mostrado por el gráfico 15, considerando 
cuauo <1borturas r:lo campo visual: 

ACV 30" 
ACV 60" 
ACV 90º 
ACV 120º 
que a su vez generan cuatro planos proyectivos de campo visual. 
Téngase como premisa, mnntener igual vn1or de A !DI, de tal modo 

que el módulo (mi sea igual en los cuatro ct1sos. Estas condtcion(."S 
hacen que la estación de observación se mantt1nga inmóvil. A 
continuación, genérensc l:ls cuatro redes modulares con sus respectivos 
resullados perspectivos, como se muestra en el gráfico 16. Ahora bien, 
obsérvese que el cuerpo geométrico perspoctivado es igual en los 
cuatro casos, sólo quo de dimensiones distintas, es decir, lo hemos 
to/escopiada. y nsto es, porquo LJI mantener A IO) constante la 
distancia a los cuatro f.PCV resulta variable. El planteamiento inverso 
do tlsta variable del Modelo da la red modular, también producirá 
resultados insospechados, los cuales dejamos a descubrir por cuenla 
del lector. 
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Si~•in las lí!Cturns simultántHJS de los 
le.SX/Y del cuerpo ucomótríca 
mos!r<ido por el gráfico 15, 
considl.'r<111do c.:uauu aburtu1as du 
c,1mpo visual: 

ACV :!O'' 
ACV 60º 
ACV 90"' 
ACV 120n 
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H.1bi1ualmcn10 los disoMndoros están acostumbrados a la 
represenlnción estática de la perspectiva, ofrccióndoles una manera de 
dmsc idea del posible resultado edificatorio. Tambión las maquetas 
olrocon otra manera do representar lo que so pretendo edificar. sólo que 
su propia consuucción. hace dificil que el observador pueda lograr los 
efectos que dm/a su escala roal; en cambio la perspectiva estática si 
ofrece esta ventaj3. Existen técnicas do simulación fotográfica V fílmica 
en maquetas, cuyos resultados llegan a alcanzar un sorprendente 
realismo, poro su costo do producción hace pensar en ouas más 
accesibles. sobro todo, cuando 0.11.iston lirnirnciorms du lndolu 
presupuesrnl. 

Aclualmontc se han desarrollado técnicas do grafic;ición dinámica con 
ul au>.ilio du computadoras y µantall<is dH graficación, siendo la 
perspectiva, uno de los mejores medios para la simulación de modelos 
edifü;ablcs, Esto es el origen de lil pcrspec1iva diniimica (fílmica o 
trayectoria! si se prefiere). que sin duda evolucionará las fotm.1s de 
representación emplead;is en el procoso de diseño atquitcctónico y df! 
otras disciplin.Js. 

Un paso intermedio entre ta pcrspec1iva estática y dintimica, lo 

constituye la perspectiva secuencial. Esta se logra por medio do una 

serie de perspectivas estáticas tratando do producir el efeclo de 
recorrido, tal y como so muestra en el punto 3.2 del capítulo tercero. 

Los fundamentos de Ja perspectiva din.'.imic.1, están dados por los 
princiuios de movimiento do::i cuerpeo; geomé!ricos en el -:?SfWdO. 
Los Cilsos ilqul presentados son del tipo do movimiento continuo, no 
tomando en cuenta Jos efectos de la gravedad y del tien1po, esto Ultimo 
por la imposibilidad fisica do su representación. 

Los tipos de movimiento do cuorpo geométrico considerados so 
clasifican on: 
giro 
traslación 
giro· traslación 

En los giros SI! ilustran cinco c;,sos de movimiento de CG sobre su c¡c. y 
cinco casos fuera de su ojo. La posición del eje en el CG no hace que el 
resuttado vario, pero para mayor facilidad do comprensión se le ha 
hecho coincidir en posición de simetría respecto ni CG. 

En las traslaciones so ilustran cinco casos de movimiento do CG sobre 
su ejo, e.11.cluyéndose la posibilidad do movimiento fuera de él; ya que en 
el supuesto caso de sor asf, al trayectar el CG generaría un eje propio no 
simétrico a 61, tal como se muestra en las traslaciones 3, 4 y 5. 

los gi10-lr.'.lslaciones son movimientos combinados como su nombro lo 
indica. resultan sumando al movimiento do giro el do traslación. Los 
casos considerndos son: cinco do movimiento do CG sobre su eje y, 
cinco fuera de ól. 

Después de hacer vados in1en1os por describir cada caso en lenguaje 
verbal, nos dimos cuenta que las unidades verbales empleadas eran 
insuficientes para comunicar su significado. Para voncer esta situación 
so recurrió al empleo del lenguaje gráfico-simbólico, permitiendo 
durante el desarrollo do aste punto una clara concepción de cada caso, 
así como do su ordenación y clnsificación por lipa de movimiento. 
la ordenación establecida para cada tipo de movimiento, fue partiendo 
del caso más sencillo al más complejo. 

A continuación se describe l.1 grarn.1tica del lenguaje utilizado: 

Símbolos de entrada que significan et tipo de movimiento 

e Giro 

Traslación 

Gi10- Tru~laciUr1 

1.4 
MOVIMIENTOS 
DE CUERPOS 
GEOMÉTRICOS 
EN EL 
ESPACIO. 

1 
1 
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Slmbolos Que identifican al cuerpo ocomélrico y su eje do movimiento 

B 
o 

Cuerpo gcomótrir:o sol!rc su eje 

Cuerpo gcomé1rlco fucrn do su eje 

Símbolos que identifican la posición del eje do movimicnlo en ta RM 

.J. P!lrpendicu!ar 
_.L. No Perpendicular 

P,1ralelo 
-++- No rinrnlr!lo 

Símbolo de inclusión 

f 1 Incluye. 

Slmbolo de simultaneidad 

----- Sirnult<ineamcnte. 

Símbolos de asociación verbal (ver punto 1.2) 

vs 
!PCV 
ltSX/Y 
•sx 
•sv 

V1suétl de sintuuia 
Pi~no proyectivo de' c<irnp!7 vis:m! 
Plano de simclfia "equis .. y "ye" 
Plano de simetria "equis" 
Plano de simetría "ye" 

La mdunación de los sirnbolos en la cscrilurn, cslaL!cco Ja sccuencfil lle 
,;j~~~~:-:;;·por-;c~p!o~----------~------------

G D ll•PCV 
_:::.... _ lllSX/Y) 

Podría inlentarso enunciar en lenguaje vcrval como: 
Giro del cu€!rpo gcomótrico fuma do su eje, siendo Cstc paralelo al plano 
proyec!ivo del campo visual, incluyendo a tos planos do simetría 
"eauis" y "ye". 

El lector podrá apreciar más adel.1nte la conveniencia en adoptar el 
Jonguajo gráfico·simbó!ico para la descripción de los casos, sobre tollo 
cuando pueda reconocer a cada uno, C)(clusivamente por modio de su 
enunciado gráfico. 

En el g1áfico 1 se muostran los casos establecidos do movimien1os do 
cuerpos {leomó1ticos en el espacio. Es!<'in ordenados on disposición 
do lcclUm horizonwt, comenzando con giros, traslaciones y, 
finalmente, giro-traslaciones. Para identificar fácilmente o cada caso, 
utilizaremos primeramente la inicial del tipo do movimiento, y luego el 
número de caso quo corresponda; ror ejwnp1o: G7, significa, giro caso 

siete. 

l.:__~~~g~~~~t.?_~vrt1~_i_~!?s_i_c_!~r~~i_!~~~d-~s-~i:st~~-~~-~n~i:__ncfó~n!erior. 
muestrnn ni lector 1a ejecución perspectiva !por medio de la AM2) de 
n1gunos do los casos indic;:1dos en el gr,Jlico 1. Habiendo también entre 
ellos korno el GT-10), algunos de compleja representación aun con el 
¡¡u)(ilio ele la AM2. pero, desde luego, de imposible re<1!ización a simp/o 
o¡o. 

Al p!;mtearnos oste 1ipo de prob1e>mas, como ya citamos en el punto 
1.3, .:;c¡¡:..¡nCc p.1rr.Jfo. "L.J c=:~r.J~c~i:J mctodo1ócr;c:l ~~auida fu<> 1'1 rl~ 
!ibro c~p!ot<ición, en !:i cu:i! t<i única dud:i cono;t<intc fu<:! plnntenr a!gün 
problema persocctivo Que no midiese ser resuello por medio del mólodo 

AM .... " ~emos c:_~Pt'-:__nj_'.~~~.º-~°-~--Í!'~trumc~los !ienen su límite. 

p_o~.!:_i~!__:l~~-~.!'!.ºria _9_tJC lo~l!?,~~~· La imaginación de Galileo 

llegó más lcjo5 que sus tulcscopios, y paradójicamente las 
con1µutadoras de hoy no v,1n wn lejos porque la irna!Jinación dul 
hombre no agota sus posibilidades. Para e¡emplificar esta sencilla 
relle~ión, plantt!tJStJ el lector corno proll!e1na perspectivo resolver el 
cri~o d'.' mnv!mi.,ntn fiT · 10, tn•n11n<lo cn1no c11flrpn rJflOlnf11rico en lunar 
del cubo a un icosaedro, o si desea complicarse un poco mfls la 
c:io:is!encia. tornar In hojn de unil "piíl11nomJ"" 
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la RM1 es un instrumento que permite calcular gráficamente los valores 

perspectivos de las coordenadas X/Y/P, para cualquier punto dado 

dentro del CV, a su vez es también, el más sencillo para iniciarse en la 
aplicación del método RM 

En el volumen primero do esto trabajo 1·1, so ilustra cómo obtener el 
trazo do la Red Modular (ver "Proceso Geométrico Programado para la 
Obtención do la Red Modular") paso por paso, exhibiendo sus 
elementos constitutivos. Todos los ejercicios mostrados en el mismo 
volumen, fuoron ejocuiados por modio de la RM1. 

En el presente volumen hemos logrado evolucionar el método RM y por 
consiguiente el uso mismo de sus instrumentos de ejecución, en f'1 c<tso 
particular de la RM1 se han incluido elementos nuevos para su mejor 
comprensión, que aunque en puntos anteriores ya los hornos roforido, 
es oportuno en esto casa volver a citarlos. Primero, i:_l_i:_~nce_pto do 

Amplitud del Campo Visual/ACV, ha permitido poclm cillcular 

gráficamente cualquier coordenada X/Y asociada a !PI. siemprn y 
cuando su valor se encuentre dentro del campo visual, fac1ht<ind0St.! su 
obtención por medio do los planos auxiliares de trazo que contiene la 
RM1. Segundo, el concepto de limito de Campo Visual/lCV, ha 
permitido poder calcular en función a (PI, tos valores máximos do las 
coordcn:idas X.'Y _ Tercero. e! concepto de Punto rle Fu!Jil rlf' 
Retro·ptoyeccióntEQ', quo permite determinar en el JtPCV los valores 
de coordenadas X/Y <5 m. asociados con t- P!, es decir, cuando (P) 
representa al intervalo -B.66:c?:0. 

• p,.,..1>.,cto~<1 Mo<1ular 1 Ap1ocatl<1 al Dos""º Arq,mnc1ón>C11,: T.G. S•l¡¡Jdo / Volu!T\en 1 
UNAM / 1973 

la RMl representa una porción del Campo Visual modulada 
convencional1nente en diez parios y graficada en vi !.PCV. Sea el 
gráfico 1 su representación. El LCV en la AM1, está dado por sus cuatro 
bordos, facilitando así la dotorminación de los valores de ACV para 
cualquier valor !PI, de tal modo que los valores X/Y>5 pueden ser 
graficados en los planos auxiliaros de trazo. En el gráfico 1 so indican 
sobro el plano auKiliar do uazo JtY"" -5 los valores do ACV hasta 
P ·"" 10; ahora bien, su interpretación es como sigue: en P = 10, so 
observará que el valor modular (m) dado en el !e.PCV se ha reducido a 
0.46 m, to cual quimo decir que A !10) = 21.547 m, asi sucesivamente 
para cualquier valor de ACV. lo anterior lo podemos comprobar 
g1é'ificamentc, trazando una linea vcrticill desdo le.Y= -5 con valor 
!. X ..,_ 0.46 m h11srn cncontror P "' 10, y so verá que ésl<l coincido con 
el valor do 1 m, siendo por lo tanto et número de módulos (m) en 
P 0= 10 mós de veintiuno y medio. Desde luego que esta comprobación 
es np1oximada, por lo que recomendamos para una mayor claridad. so 
consulte la tabla 1 del punto 1 .3. 

En la RM1 se incluyen los te.SX/Y, que como lo indica el término ( 
do simetría ... ) son los que dividen simétricamente en cuadrantes el 
le.PCV, lo que imposíbilirn trabajar en ellos gráficilmentc, por lo cual 
se ha recurrido parn la representación perspectiva de cualquier punto, a 

los cuatro planos au)dliares de graficación, que son a saber: 

le.Y +5 
te.Y -5 
ve +5 
le.X -5 

Estas son justilmcnto los que so aprecian en los cuatro bordes de la 
RM1, uraficados llilslil P -"'" 10. 

SEGUNDO 
CAPITULO 

2.1 
USO DE LA 
RED MODULAR 
RM1 
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En la práctica utilizamos más a monudo el 12.Y = -5 para la obtención 
de los valores X/P, v el ltY = 5 para la obtención del valor Y; do tal 
forma que la ubicación de cualquier punto en la AM1 resulta sistemática 
Y por fo mismo SP.ncilla. En el tercer capitulo, punto 3.3; el lector podrá 
apreciar qua los ejemplos ilustrildos a pesar do su aparente 
recargamiento de uazos, permiten 1ecurrir a los correspondlantes do 
algtin punto, siendo desde luego, más accesible esta labor, cuando más 
práctica se tiene en el ernpleo de la RM1. 

Resumiendo lo ;inieriorn1cnle C)(PUCJslu. pod1!11HJ!; (h~Lir qun el uso de 1;1 

RM 1, se reduce a hallar la posición p1:r'.;J)•!ct1v,11lo1 1:11 r:llii, d1J cualqui11r 
p11ntn d'lrln pnr Sll'i r.oord•Jllildó!'> X 'Y :P. Si,.11r!n f'll d•Hf'~~11!~1do 1n~r_I? 

la RM1, w1 sistema du coordena(fa:. e~·P<inaler,. 

Antes du mostrar el a!nori!mo fj(~ 1.J ílMl l1;irwnos 11ln11n11s. 
c~~-siclw_~~im_ms q1m _son nuc1!~.ar1as !l!r1.,r p11;~ .• ~r1tes para su co~':!cta 

ªE~-~-c~~!: 

T~~~- !~~- ~º-':l_v~.'.~c_ión 1h'. si!JrlO!> es1;1t1l1!cirla f!n la<; dt!l!nic~?!l?.!'__.Y __ 1:_J __ _ 

mo~~!_ri~1_1__c:~-!~i~?-~le la_~-~-· t<Hl!O par<1 la lecll1ra en los ~SX1Y, como 

su aplicación en ta RMT. 

Obtener los v;ilor()s de las coordenad.is X.1 Y .- P do los puntos dul cumpo 
gooméirico, modianto la lectura rle !os lt'.SXIY Ir.orno se indicn en et 
gráfico 1 del punto 1.3.) 

Tomar punto por punto para su graficación en la RM1. 
Considéroso corno planos auK1linrt..>S du tr:i?o un la RM 1, los siquiuntt..>S: 
ll!Y f·S 
ll!Y -5 
ll!X -t·5 
ll!X -5 

los valore!\ a determinar en la RM1, tienen la corntlinatoria de ojocución 
siuuiente: 
XI P Y 
Y I P - X 

Cuando se u;;¡;,.a d t.511ninv den:ro c11\ri0com¡flad.Jrr:cntc. e:; pJrJ rc.:i!z.:ir 
su slgni!ie<Jdo !itera!. Como ilntcriorrnento su dijo "e! método AM, 
permite r"-'SQ!v<?• cua!11\1ier e.aso o<J•SP"'Ctivo dentro de l;t RM". 

Cuando en marnmf11icas se habla de algori1111os. se habla du 

p1ocedimicn1o~un~~-º~ ~~~-~~-c~~ó~~ 1is decir, ¡~-q~cUo~ 
quo describen a todos los c.:1~'!~-~~~~~¡~_(}_S (j~_u~1111otifcn1a gu~cral,_EE:r 

medio de un conjunta de refJ~s __ Y_!?_'.°_1~_?~: 

Cuundo P _,_ O, lds coo1den<.1tl<.1~ X1Y e~t.in .,u t::I it.PCV. 



11 Asociar las lecturas de los lf.SX/Y (planimétricosl con los cuatro 
planos auxiliares de trazo, do la siguiente manera: 

X/ P - .. y "" +5 '") 
XI P - .. y - -5 'b) 
y/ p - .. x - ; 5 ' ') 
y f p - .. X -5 'd) 

(pase a 21 
2) Si SI! comicnra con !al o Cbl, buscar el caso de asociación 

XIP un: 3 4 5 (pase al correspondiente) 

31 

4) 

51 

61 

71 

Si se comienz.:i con (c) o (d), buscar el caso de asociación 
YIP en: 6 7 .~ lpase al cmrespondicnto). 

sr .±. X < 5 m para todo valor P >º·y: 
,; + y < 5 m (pase a 3.11, 

,; + y > 5 m (pase a 3.31 

Si .±. X > 5 m para todo valor P > O. primero dotormlnose 

a + X por modio de la referencia ACV, luego: 

si + Y < 5 m !pase a 3.11. 

si + Y > 5 m !pase a 3.31. 

SI + X < 5 m para todo valor P < O entonces, necesariamente 

y < 5 m lpasea5.1). 

s; + y < 5 m para todo valor P :>º·y: ,, + X < 5 m lpasn a 6.11, ,, + X > 5 m lpase a 6.3). 

Si .±. Y :> 5 m para todo valor P :> O, primero determlnese 

a + Y por medio de la referencia ACV, luego: 

si + X< 5mlpasea6.1). 

si + X > 5 m (pase a 6.31. 

8) Si ~ Y < 5 m para todo valor P < O, entonces, necesariamente 

+ X <5 m. !pase a 8.11. 

91 So obtiene en la AM1 el punto P 1 X/Y I P ) perspectivado (pase a 
10 J. 

tOI Buscar ouo punta (paso a 111. 

111 ¿Existe? SI fpaso a 1), No (paso a 121. 

121 So han obtenido en perspectiva los puntos del cuerpo geomótrico. 

3.1) Determinar el valor X/P {pase a 3.21. 

3.21 Asodóso ésto con Y (pase o 9). 

3.3) Determinar Y por medio de la referencia ACV (pase a 3.1). 

5.11 Determinar el valor X/P "dentro" de la RM1. luego 
retroproyéctesc ésto desdo EO', hasta el ie.PCV IRM11 (paso a 
5.2}. 

5.21 Determinar Y, también "dentro" de la RM1 y asaciése a los 
valores X/P; luego rcttoproyécwse desde la VS hasta intersectar 
ta linea X/P. (pase a 9). 

6. l) Determim1r el valor Y /P (pase a 6.2). 

6.31 Determinar X por medio de Ja referencia ACV '{paso a 6.1). 

8.1) Determinar el valor Y/P "denuo" do la RMt. luego, 
retroproyéctese éste hasta el ie.PCV IRMll !pase a 8.21. 

8.2) Determinar X, tambión "dentro" de la RM1 y asocióse a los 
valores Y/P, luego retroproyéctcse desde la VS hasta interseclar 
ta línea Y/P !pase a 91. 

ALGORITMO PARA 
LA OBTENCIÓN DE UN 
PUNTO, POR MEDIO DE 
LA RM1. 
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EJEMPLO DE APLICACION 

Durante el proceso do diseílo de ta iglesia que i1ustrn el ejemplo, so 
pudieron manipular algunas alternativas do diseño cercanas a su posible 
rcsulwdo edificatorio, con10 sc muestra en uno de los trazos 
perspectivos comparativamente con la fotografia tomada en la 
estación de obsmvación del u;:izo. Para una mayor evidencia, se 
muesiran tanto el 1rnzo corno la fotografía editadas al mismo tamaro, 
para quo el lector pueda ;1p1eci<1r la sirnililud entre una y otra. 

En el caso de las ventanas, se estudiaron varias altcrnati11as tomando en 
cuenta sus requerimientos do fllnción de factibilidad constructiva y do 
aspecto plástico. Con la ayuda de la AMl se pudieron representar las 
altmnativas, hacer una evaluación de ellas y, finalmente, optnr por una. 
Este caso ilustrn una aplicación pnrtlcular del MCitodo AM, pero en 
general, podemos decir que es una hcrrarninnta muy valiosa, al pnrmitir 
al diseñador manipular al1erníltivas para la toma de decisiones durante 
el proceso de diseño. 

Abundando un poco más sobre este ejemplo, tambión fue inte1esante 
la opción de otras ahernativas. La barda hílcia la ca!lc, por ejemplo, 
requería de una altura tal que desde cualquier posición en la Cílllc a 
nh·cl de cb::;~rvndor. no $'C' rnrrli""'" npr<>ri¡¡r '111" lil f'(iilir'lóñn tif'rlf~ <lo<; 
niveles. sino que solam('n!Q resaltase el i:iue corresponden la nilve. Esto 
roquorimiento de aspecto p!;'istico fue considerado asi, por no disponer 
de suficiente terreno para edificar todo en un nivel y, por otra parte, 
resultaba poco sa!isfactorio pensar en la imílgen de un<t iglesia 
protestante, con su nave congregaciona! en un segundo piso. 

Los ac1ualcs mólodos de diseño en arquitccltira a pesar dt! sus 
apmentes diferencias de enfoquo, mantienen en comlin la 
formulación de requerimientos que la edi!icación debe brindar a los 
usuurios. v d prm;ci.Ji111icr1to µ.ua ,;u oµti111iii1.:.¡Un en ul diseño, siendo 
la parte mc1odotógica y coyuntural de esta cuestión, la elaboración de 

38 elementos de Juicio para la 1oma dti decisionos durante su proceso. 

Solamente se muestra un caso 
de aplicación de la AM1, ya quoel 
tercer capitulo de esta obra está 
dedic.'.ldo .'.l mostrar ejemplos de 
aplicación. en obras diversas de 
a1quitcctura. 

los gráficos 2 y 3, muestran los 
goomeiralus do los cuales fueron 
obtenidos punto por punto las 
coordenadas X/Y/P del cuerpo 
geométrico. Siauiendo el 
algoritmo do la RM1, éstas 
puden ser constatablcs. 

Los gráficos 4, 5 y 6 muestran los 
resultados perspectivos. La 
fotografía tomada durante el 
procoso do construcción !Enero 
do 19801 correspondiente a la E02 
{gráfico 41, ha sido edil!lda en 
r:timensiones correspondientes a 
ésta, para facilitarle al lector la 
comparación visual de ambos. 
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2.2 
uso 
DE LA 
RED MODULAR 
RM2. 

La RM2 es un ins1tumcn10 que 

permito calcular gráficamente Jos 

valores perspectivos do las 

coordenadas X/Y/P, para cualquier 

punlo dado dentro del CV. Sea el 
gráfico 1 su representación. 

Los cuatro planos do trazo en la RM2 
están gralicados hasta la VS la 
diferencia de la RM1 que están 
graficados hasta P = TOJ, de tal 
modo que quedan resumidos por las 
diagonales do la Red. La RM2 
representa la totalidad del Campo 
Visual, y por consiguiente sus cuatro 
bordos determinan el LCV. Para 
graf:cm los valores X/Y/P en la RM2 
utilizaremos las escalas que se 
encuentran en el Fe.PCV, de la 
siguitlntc m..incra; 
Fe.Y = - 5 valores X/P 
Fe.X = + 5 valores Y/P 
H¡iy dos escalas de valores P 
(profundidad), una vertical para 
asociar los valores X/P en el 
le.Y = -5, y una horizontal para 
<1socinr tos valores Y/P en el 

~X = + 5. 
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Como se podrá observar, el valor P figura doblemente, por lo que 
rocomenrlamos determinarlo sólo una vez, ya sea asociado a X o a Y, de 
tal modo que cualquiera que sea la preferencia de asociación, reste 
sólamenle determinar la coordenada XIY, según sea el caso. 

Como se apreciará en el gráfico 1, se han incluido en la AM2 dos 
escalas simétricas para determinm valores de ACV, éstas estfm 
gr;:ificadas en P = 26 y su valor modular es: 
A f 26 1 = 40.02 m fvor punto 1.3, ecuación 61. Lo cual nos permito 
graficar valores ± X/Y >5 m hasta ± 20.01 m {recuérdese que A (26) 

está dado en valor absulutol, cuando so desean obtener valores 
mayores a éste, se pueden deducir geométricamente en baso a las 
escalas. En la práctica hemos probado su eficiencia a través do 
ejercicios do diversa índole, resullando aceptables los resullados en 
cuanto a su precisión de trazo. 

La obtención do la escala de valores Po en la RM2 puede hacerse do 

dos formas. Primero, bajo el procedimiento geométrico, os decir, 
deduciendo sus valores por modio do la construcción geométrica del 

Campo Visual Modular, como so muestra en el gráfico 11, del punto 

1.3. 
Segundo, siguiendo el razonan1jcnto matemático para la construcción 
do tas reglas AM25/50. 
Dicho razonamiento establece quo: para construir la escala do valroes 
Po, hay quo dororminar primero la tg•r por modio de ta ecuación: 

ta·~= __ s_ 
d + Pn 

y luego el valor f Po) en función a ósta, por medio do la ecuación: 

Po = dtgn 
siendo: 

n .4 formado por la recta Pn EO y la VS, siempre y cuando para 

todo Pn haya 0110 X/Y = 5 !valor absoluto). 
Po valor proyectivo de la coordenada Pn dado en módulos fml sobre 

el f.PCV. 
Para mayor claridad do fo expuesto. véase el punto 2.4, y la tabla do 
valores Pn, 190, y Po. 

En la escala Po de la AM2 están gralicados lo& valores Po, hasta 
Po= 70 m, en caso de requerirse un valor mayor !lo cual no ocurrió en 
la producción del material ilustrativo para el libro), recúrrase a las dos 
formas de obtención da valores Po antes citadas. 

Antes de referir algunas consideraciones generales previas a la 
e1eposición del algoritmo de la AM2. mencionaremos de manera 
simplista cómo usar la AM2. Dado un punto en los 12.SX/Y 
fplanimótricosJ, primero, localfceso a P en la escala de valores Po 
(horizontal o vertical según el caso!, luego asóciese a las coordenadas 
X/Y (según el caso) por n1odio do los 12.Y == -5 y 12.X = 5 (también, 
según el casal y se obtendrá el punto perspectivado en la AM2. 

Previo a mostrar el alogorilmo do la RM2 haremos algunas 

consideraciones que son necesarias tener presentes para su correcto 

aplicación: 

Tomar la convención do signos establecidos en las definiciones y el 

modelo matemático de la AM, tanto para la lectura en Jos 12.SX/Y, como 

para su aplicatión en la RM2. 

Obtener los valores do las coordenadas X/Y /P de los puntos del cuerpo 
geomótrico, mediante la lectura do los le.SX/Y !como so indica en el 
gráfico 1 del punto 1.3). 

Tomar punro por punro para su graficación en la AM2. 

Considónrese como planos auxiliaros de trazo en la AM2, los siguientes: 
le.Y -5 
le.X= t-b 

Los valores a determinar en la AM2, tienen la combinatoria do ejecución 
siguiente: 
PI X Y 
PI Y - X 

Cuando se utiliza el término dentroentrecomilladamente, es para realzar 
su significado litoral. Como anteriormente se dijo "el método RM, 
permite resolver cualquier caso perspectivo dentro de la AM ... 

Cuando en matcmóticas se habla da algoritmos, se habla de 
procedimientos enunciados con precisión, es decir, aquellos que 

describen a todos los casos especllicos de un problema general, por 

medio de un conjunto de reglas y pasos. 

Cuando P=O, las coordenadas X/Y están en el lf.PCV. 41 
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ALGORITMO PARA 
LA OBTENCIÓN DE 
UN PUNTO, POR MEDIO 
DE LA RM2. 

11 Asociar las le<:turas de los IE.SX/Y (planimótticosl con tos planos 
auxiliares de trazo, de la siguiente manera: 
P/X - lt.Y -5 fal 
P/Y - IV<= +5 (b) 
(pase a 21 

21 Si se comienza con fa), buscar el caso de la coordenada P en 3 y 4 
{pase al correspondiente). 
Si se co1nicnza con (bl, buscar el caso de la coordenada P en 5 v 6 
(pase al correspondientel. 

31 Si P>0(pasoa3.1) 

4) Si P<O (pase a 4.11 

51 SI P >0 (paso a 5.11 

6) Si P<O !pase a6.11 

71 Se obtiene en la RM2 el punto PIP/X/YJ perspectivado !pase 
a 81. 

81 Buscar otro punto (pase a 9). 

91 ¿Existe? SI (pase a 11. No (pase a 101. 

10) Se han obtenido en perspectiva los puntos del cuerpo geométrico. 

3.11 Si X< 5 m (pase a 3.2) y, 
Si X > 5 m 'pase a 3.5). 

3.21 Determinar el valor P/X por medio de la escala Po {vertical) y el 
e.v = -5 fpaso a 3.31. 

3.3) Si Y < 5 m Cpase a 3.41 y, 
Si Y > 5 m (paso a 3.61. 

3.41 Asóciese ésto al valor P/X (pase a 7). 

3.5) De1erminar a X por modio do la escala ACV (pase a 3.2). 

3.61 Determinar a Y por medio de la escala ACV (pase a 3.41. 

4.1) Entonces necesariamente X/Y < 5 m. Oetermrnese el valor P/X 
"dentro" de la RM2 fpase a 4.2). 

4.21 Retroproyéctese éste desde ED' hasta el IP.PCV (pase e 4.3). 

4.31 Determinar Y, también "dentro" do la RM2 y esóciese a P/X; 
luego retroproyóctese desde la VS hasta intersectar la línea 
fverticatl P/X (pase a 7J. 

5.11 Si Y< 5m (pase a 5.21 y, 
Si Y > 5 m {pase a 5.51. 

5.21 Determinar el valor P/Y por medio de la escala Po lhorizonta11 y el 
i.X = 5 (pase a 5.3). 

5.3) Si X < 5 m (pase a 5.41. 
Si X > 5 m (pase a 5.61. 

5.4) Asóciese óste al valor P/Y fpaso a 7). 

5.51 De1erminar a Y por medio de la escala ACV !pase a 5.21. 

5.61 Determinar a X por medio de la escala ACV (pase a 5.41. 

6.11 Entonces necesariamente Y/X < 5 m. Dtilermínese el valor P/Y 
"dentro" de la RM2 fpase a 6.21. 

6.21 Retro-proyéctese éste desde EO' hasta el ltPCV (pase a 6.31. 

6.31 Determinar X. también "dentro" de la RM2 y asóciese a P/Y; 
luego renoproyéctese desde la VS hasta lntersectar la linea 
horizontal! P/Y (pase o 71. 

'.' 



Los casos presentados de movimientos de cuerpos geométricos en el 
espacio, en el punto 1.4 del primer capítulo, fueron realizados por medio 
do la RM2, siendo éstos los más ilustrativos para su aplicación. Sin 
embargo, se decidió presentar a tres de ellos con mayor detallo para que 
el lector puediese analizar con detenimiento su construcción 
perspectiva. 

Como advertencia, debemos decir al lector, que no so deje impresionar 
por la cantidad de trazos rea1itados para la solución de cada caso, sino 
que simplemente vea en ellos ta aplicación dot algoritmo para la 
obtención perspectiva de un pun10, anteriormente expuesto. La opción 
de mostrar los trazos da construcción perspoctiva. en vez de 
simplificarlos a tos cruces do linea para cada pun10. se debió a la 
facilidad de poderlos referir en los márgenes de las escalas 
correspondientes de la RM2. 

Ciertamente, cualquiera do los tres casos de aplicación mostrados, 
resulta imposible de ejecutarse a ojo, por más bion educado que esté. 
Representar un carrusel en perspectiva formado por 24 cubos, no es 
cuestión de h,1b11idad o de práctica sino de precisión. Entendiendo 
obviamente, que nos referimos a la "precisión del método" como tal, 
pero que a su vez es relativa a la visión retinica del ojo humano y 
próxima a los instrumentos fotográficos df! "lentes normales". 

Sean los datos de este ejemplo dados por: 
Los gráficos 2, 3 y 4 que representan los goometrales correspondientes 
a los tres casos referidos. 
Las tablas 1, 2 y 3 que representan las coordenadas X/Y /P de cada uno 
de los 24 puntos, para los tres casos. 
Los gráficos 5, 6 y 7 que representan los resultados perspectivos 
obtonidos por medio de la RM2. 

EJEMPLO 
DE APLICACIÓN. 
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Primer Caso/Tabla 1 

X y 

1.DO -1.00 
1.DO 1.DO 
1.00 1.DO 
1.00 -1.00 

-1.00 -1.00 
-1.00 1.DO 
-1.00 1.DO 
-1.00 -1.00 

2 1.DO 0.10 
1.00 1.95 
1.00 2.50 
1.00 0.60 

-1.00 0.10 
-1.00 1.95 
-1.00 2.50 
-1.00 0.60 

3 1.DO 1.15 
1.DO 2.80 
1.DO 3.80 
1.00 2.10 

-1.00 1. 15 
-1.00 2.80 
-1.00 3.80 
-1.00 2.10 

4 1.00 2.10 
1.00 3.45 
1.00 4.65 
1.DO 3.45 

-1.00 2.10 
-1.00 3.45 
-1.00 4.85 
-1.00 3.45 

p X y 

7.95 5 1.DO 2.95 
7.95 1.DO 3.90 
9.90 1.00 5.65 
9.90 1.DO 4.65 
7.95 -1.00 2.95 
7.95 -1.00 3.90 
9.90 -1.00 5.65 
9.90 -1.00 4.65 
B.DO 6 1.DO 3.50 
7.50 1.DO 4.05 
9.50 1.DO 5.95 
9.95 1.DO 5.45 
8.DO -1.00 3.50 
7.50 -1.00 4.05 
9.50 -1.00 5.95 
9.95 - 1.00 5.45 
7.90 7 1.DO 3.95 
6.90 1.00 3.95 
8.65 1.DO 5.90 
9.60 1.DO 5.90 
7.90 -1.00 3.95 
6.90 -1.00 3.95 
8.65 -1.00 5.90 
9.60 -1.00 5.90 
7.45 8 1.DO 4.05 
6.10 1.DO 3.50 
7.50 1.DO 5.45 
8.65 1.DO 5.95 
7.45 -1.00 4.05 
6.10 -1.00 3.50 
7.50 -1.00 5.45 
8.85 -1.00 5.95 

·---- - . 

p X y p 

6.80 9 1.00 3.90 2.85 13 
5.10 1.00 2.95 1.20 
6.10 1.00 4.65 0.20 
7.80 1.00 5.65 0.90 
6.80 -1.00 3.90 2.85 
s. to -1.00 2.95 1.20 
6.10 -1.00 4.65 0.20 
7.80 -1.00 5.65 0.90 
5.95 10 1.00 3.45 1.90 14 
4.05 1.00 2.10 0.50 
4.60 1.00 3.45 -0.90 
6.50 1.00 4.65 0.50 
5.95 -1.00 3.45 1.90 
4.05 -1.00 2.10 0.50 
4.60 -1.00 3.45 -0.90 
6.50 -1.00 4.85 0.50 
4.95 11 1.00 2.60 1.05 15 
2.95 1.00 1.15 0.10 
2.95 1.00 2.10 -1.65 
4.95 1.00 3.80 -0.65 
4,95 -1.00 2.80 1.05 
2.95 -1.00 1.15 0.10 
2.95 -1.00 2.10 -1.65 
4.95 -1.00 3.80 -0.65 
3.90 12 1.00 1.95 0.45 16 
2.00 1.00 0.10 O.DO 
1.45 1.00 0.60 -2.00 
3.40 1.00 2.50 -1.50 
3.90 -1.00 1.95 0,45 
2.00 -1.00 0.10 O.DO 
1.45 -1.00 0.60 -2.00 
3.40 -1.00 2.50 -1.50 

X y p X y p X y p 

1.DO !.DO 0.05 17 1.DO -- 2.95 1.20 21 1.DO -3.90 5.10 
1.DO -1.00 0.05 1.DO -3.90 2.65 1.DO -2.95 6.80 
1.DO -1.00 -1.95 1.{)()" -5.65 0.90 1.DO -4.65 7.80 
1.DO 1.00 -1.95 1.DO -4.65 0.20 1.DO -5.65 6.10 

-1.00 1.00 0.05 -1.00 -2.95 1.20 -1.00 -3.90 5.10 
-1.00 -1.00 0.05 -1.00 -3.90 2.85 -1.00 -2.95 6.80 
-1.00 -1.00 -1.95 -1.00 -5.65 0.90 -1.00 -4.65 7.80 
-1.00 1.00 -1.05 -1.00 -4.65 1.20 -1.00 -5.65 6.10 

1.DO -0.10 0.00 18 1.DO -3.50 2.00 22 1.DO -3.45 6.10 
1.DO -1.95 0.45 1.DO -4.05 3.90 1.DO -2.10 7.45 
1.00 -2.50 -1.50 1.DO -5.95 3.40 1.00 -3.45 8.85 
1.00 -0.60 -2.00 !.DO -5.45 1.45 1.00 -4.85 7.50 

-1.00 -0.10 0.00 -1.00 -3.50 2.DO -1.00 -3.45 6.10 
-1.00 -1.95 0.45 -1.00 -4.05 3.90 -1.00 -2.10 7.45 
-1.00 -2.50 -1.50 -1.00 -5.95 3.40 -1.00 -3.45 8.65 

-1.00 --0.60 -2.00 --1.00 -5.45 1.45 -1.00 -4.85 7.50 
1.DO -1.15 0.10 19 1.00 -3.95 2.95 23 1.DO -2.80 6.90 
1.DO -2.80 1.05 1.DO -3.95 4.95 1.DO -1.15 7.90 
1.00 -3.80 -0.65 1.DO -5.90 4.95 1.DO -2.10 9.60 
1.DO -2.10 -1.65 1.DO -5.90 2.95 1.DO -3.80 8.65 

-1.00 --1.15 0.10 -1.00 -3.95 2.95 -1.00 -2.80 6.90 
-1.00 -2.80 1.05 -1.00 -3.95 4.95 -1.00 -1.15 7.90 
-1.00 -3.80 -0.65 -1.00 -5.90 4.95 -1.00 -2.10 9.60 
-1.00 -2.10 -1.65 -1.00 -5.90 2.95 -1.00 -3.80 8.65 

1.DO -2.10 0.50 20 1.DO -4.05 4.05 24 1.00 -1.95 7.50 
1.DO 3.45 1.90 1.DO -3.50 5.95 1.00 -0.10 8.00 
1.DO -4.85 0.50 1.DO -5.45 6.50 1.DO -0.60 9.95 
1.DO -3.45 -0.90 1.DO -5.95 4.60 1.DO -2.50 9.50 

-1.00 -2.10 0.50 -1.00 -4.05 4.05 -1.00 -1.95 7.50 
-1.00 -3.45 1.90 -1.00 -3.50 5.95 -1.00 -0.10 8.DO 
-1.00 -4.85 0.50 -1.00 -5.45 6.50 -1.00 -0.60 9.95 
-1.00 -2.10 -0.90 -1.00 -5.95 4.60 -1.00 -2.50 9.50 



-'.'-·.·-
·;..1 .... · ., · ... ;)-

La construcción perspectiva por medio de la RM2 pued<? hncerse en 
algunos casos sin ol auxilio de datos planimétricos, como on los 
gráficos que Ilustran el punto 1.4. AUn en el caso que aqui se 
muestra por medio del gráfico 5, pudo haberse prescindido de los 
planimótricos. trazando únicamente la proyección vertical en un plano 
adecuado dentro del campo visual. y llevando de ósta lineas de trazo 
Y/P hasta oncontrnr para cada punto su correspondienlo coordenada 
X. La desventaja de esto procedimiento, os que al variar la estación 
de observación hay la necesidad do volver a trazar la proyección 
vertical en la RM2, lo cual significa una iteración dt.JI procu!>u, Uu otro 
modo, al contar con los datos en los.~SX/Y so puede elegir la EO 
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/ 

descad<i, siempre y cunndo no sea rcqueriblc una proyección 
ortogonal·oblicua en cualquiera de ellos, como en el caso del gráfico 
4 (pg. 491. Estas apreciaciones nos confirman el hecho, de que no es 
posible.manipular la posición de un cuerpo geométrico en el espacio 
a lravós de la información planimótrica, sino aue para ello es 
necesario cjorcer transformaciones en ella, de tal modo, que a 11artir 
de una entrada de datos se puedan ejercer funciones que pern1itan 
modificar la posición del CG tantas veces como so deseo. 

El modulo du Cilllll-)0 visual dul n1étodo RM, permite ejc1cer en él 
transformaciones de coordenadas por modio de !unciones. Para ello 
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hemos preparado un sistema ll<Hni!do 
SIPERMOS !Sistema 
Perspectiva Red Modular Salgado), 
en una Burroughs 6700 con 
interfase a una lerminal Tekt1onix 
40'.J6. lns ventajas que ofrece el 
sistema para aspectos do diseño en 
general, aplicaciones, contenido y 
modo do operación, los 
n1ostraremos al lector en una 
siBuiente publicación. 45 
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Segundo Caso/Tabla 2 

X V p X V p X V p X V p X V p X V p 

4.200 -1.250 0.475 6 1.900 -5.812 1.000 9-4.500 -7.062 5.525 13 -8.650 -1.250 7.925 17 -6.350 5.812 6.600 0.050 7.062 2.860: 
5.450 -1.250 2.625 3.150 -5.812 3.975 -3.250 -7.062 7.650 -7.400 -1.250 10.100 -5.100 5.812 8.725 1.300 7.062 5.050 
4.200 1.250 0.475 -0.050 -7.062 2.850 -6.350 -5.812 6.600 -8.650 1.250 7.925 -4.500 7.062 5.525 1.900 5.812 1.800 
5.450 1.250 2.625 1.300 -7.062 5.050 -5.100 -5.812 8.725 -7.400 1.250 10.100 -3.250 7.062 7.650 3.150 5.812 3.975 
2.000 -1.250 1.750 -1.000 -4.875 3.500 -5.250 -3.687 5.950 -6.475 1.250 6.650 -3.425 4.875 4.900 0.000 3.687 2.450 
3.300 -1.250 3.900 0.225 -4.875 5.700 -4.000 -3.687 8.100 -5.225 1.250 8.825 -2.200 4.875 7.050 2.050 3.687 4.600 
2.000 1.250 1.750 0,000 -3.687 2.450 -3.425 -4.875 4.900 -6.475 -1.250 6.650 -5.250 3.687 5.950 -1.000 4.875 3.500 
3.300 1.250 3.900 2.050 -3.687 4.600 -2.200 -4.875 7.050 -5.225 -1.250 8.825 -4.CXXJ 3.687 8.100 0.225 4.875 5.700 

2 4.200 -0.750 0.425 6 0.450 -6.812 2.625 10 -6.000 -6.062 6.400 14 - 8. 725 0.750 7.975 18-4.975 6.812 5.000 22 1.550 6.062 2.000 
5.525 -0.750 2.600 1.700 -6.812 4.000 -4.800 -B.062 8.550 -7.500 0.750 10.150 -3.725 6.812 7.950 2.000 6.062 4.175 
3.700 -3.125 0.750 -1.575 -7.437 3,850 -7.550 -4.312 7.275 -8.150 3.125 7.650 -2.850 7.437 4.550 3.075 4.312 1.150 
4.950 -3.125 2.925 -0.350 -7.437 6.000 -6.275 -4.312 9.450 -6.900 3.125 9.BOO -1.625 7.437 6.725 4.300 4.312 3.300 
1.550 -2.430 2.000 -2.150 -5.062 4.150 -6.000 -2.625 6.400 -6.050 2.430 6.450 -2.350 5.062 4.275 . 1.525 2.625 2.025 
2.000 -2.430 4.175 0.900 -5.062 6.300 -4.800 -2.625 8.550 -4.850 2.430 8.575 -1.100 5.062 6.425 2.ns 2.625 4.200 
2.215 -0.125 1.675 -0.100 -4.375 2.950 -4.500 -4.312 5.525 -6.550 0.125 6.700 -4.375 4.375 5.475 -0.050 4.312 2.860 
3.375 -0.125 3.850 1.150 -4.375 5.150 -3.250 -4.312 7.650 -5.300 0.125 8.850 -3.150 4.375 7.600 1.300 4.312 5.050 

3 3.875 -2.625 0.650 7-1.175 -7.375 3.500 11 -7.250 -4.750 7.125 15 -8.325 2.625 7.700 19-3.300 7.375 4.825 23 2.000 4.750 1.300 
5.125 -2.625 2.825 0.075 -7.375 5.000 -6.000 -4.750 9.275 - 7.100 2.625 9.900 -2.075 7.375 7.000 4.050 4.750 3.450 
2.000 -4.750 1.300 -1.175 -4.937 3.600 -8.325 -2.625 7.700 - 7.250 4.750 7.125 -1.175 7.375 3.600 3.875 2.625 0.650 
4.050 -4.750 3.450 0.075 -4.937 5.000 -7.100 -2.625 9.900 -6.000 4.750 9.275 0.075 7.375 5.000 5.125 2.625 2.825 
0.900 -3.500 2.375 -3.300 -7.375 4.825 -6.400 -1.537 6.625 -5.375 3.500 6.050 -1.175 4.937 3.600 1.975 1.537 1.725 
2.150 -3.500 4.550 -2.075 -7.375 7.000 -5.150 -1.537 8.750 -4.150 3.500 8.200 0.075 4.937 5.000 3.225 1.537 3.925 
1.975 -1.537 1.725 -3.300 -4.937 4.825 -5.375 -3.500 6.050 -6.400 1.537 6.625 -3.300 4,375 4.825 0.900 3.502 2.375 
3.225 -1.537 3.925 -2.075 -4.937 7.000 -4.150 -3.500 8.200 -5.150 1.537 8.750 -2.075 4.375 7.000 2.150 3.502 4.550: 

4 3.075 -4.312 1. 150 8 -2.850 - 7.437 4.550 12 -8.150 -3.125 7.650 16 -7.550 4.312 7.275 20-1.575 7.437 3.850 24 3.700 3.125 0.750 
4.300 -4.312 3.300 -1.625 -7.437 6.725 -6.9CXJ -3.125 9.000 -6.275 4.312 9.450 -0.350 7.437 6.000 4.950 3.125 2.925 
1.550 -6.062 2.000 -4.975 -6.812 5.000 -8.725 -0.750 7.975 -6.000 6.062 6.400 0.450 6.812 2.625 4.250 0.750 0.425 
2.000 -6.062 4.175 -3.725 -6.812 7.950 -7.500 -0.750 0.150 -4.800 8.062 8.550 1.700 6.812 4.000 5.525 0.750 2.600 

-0.050 -4.312 2.850 -4.375 -4.375 5.475 -6.550 -0.125 6.700 -4.500 4.312 5.525 -0.100 4.375 2.950 2.125 0.125 1.675 
1.300 -4.312 5.050 -3.150 -4.375 7.600 -5.300 -0.125 8.850 -3.250 4.312 7.650 1.150 4.375 5.150 3.375 0.125 3.860 

-1.525 -2.625 2.025 -2.350 -5.062 4.275 -6.050 -2.430 6.450 -6.000 2.625 6.BOO -2.150 5.062 4.150 1.550 2.430 2.000 
2.n5 -2.625 4.200 -1.100 -5.062 6.425 -4.850 -2.430 8.575 -4.800 2.625 8.550 -0.900 5.062 6.300 2.000 2.430 4.175 
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H"t>otu11lmt.•n1 .. en la ¡>1tt~p<><:l•va mqu•tPCIÓn•ca no s11 d,1 la ll1'{1t.'flcoa do reprPSentac•ón 
dr.,llm1c11. eJIQ !al vct e•plocable por las !1m1ldc1ones de mov1m•o!flto del obsm11ador. El 

mov1m1en10 que 6111 pu"d" hacer lu.,ra o denl!o de un recinto arqu1tect6n1co 11sta su11110 
a su d11SplMaml(!<ltO en .in plano ho.,ront,1! las m,b 1fo l,15 veces, o un plano incl"llldo 
hampas n "'°"1,..,..1 o. a un pinna hOfllOntal con movrmmnto vcrirca! como en el caso tfo 
los 115Ct!fltmes Dotbodo a f>S!O es q.,o "1 ._,.,mplo ilustrado en el yrllf1co 3 puodo 

rnte•p•t!lllt18 do manera con!ram1, '" tfocll. cuma 1.1 ful~ et observador el que sa 
mo11i=e d~"''"b•!ffldo un i:itculo en "tomo al cumpo g1><>mómco obst!rvado. Como el 
l~ctor ve•& llfl el punto J 2. el e.;turho d" """"'•nr.1a pi~"'"""" P"''".., mr,mo prohlf'm~ 
sólo que en Ju \13•iam11 d" movomoento lm1;al. , 
Po• ot•ll PM!f.'. l'I "''""P'"" di! Id RM1 "-'StJl!lt 5alosfac!min P:Jta cnsos dula compll!lidall 
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como ul quu m¡ul se ilustra. va que la determm.:u;oón do coo•d.inadas pf0Vf!-Cl1vas en et 
"-PCV •e log•an por mOO•o d11 l:J leC1wa X/VIP dada en los 11eort1f!Trdll>s. 1o-suhando con 
COf:•ta l1ecuenc111 u1'111abh? un 111110 pa•O ml\s de una dedtJCC•ón. sob•11 todo cuando 
cualq•uera df! los \lillo•es XIY/P es constamtt 

El uso do la RM2 on esencia plan1oa hollar IJS coo1denad.n 11•oyecl1va1 do un punio en el 
.t.PCV. En los bordes de la AM1 MI pued0t• ap1eciar las l!Killas por mudio di! las cuales 
se pueden manipular las coo•denadas XIV /P do un ponlo dado, .;qui11ndo fll 11lgmi1mo 
nt11bl111:1do en el punto 2.2. con lo práctica et lector l!ntontril•li tan accesible °"111 
11lgOt1lmo como lo us el di! la muhiplicaci6n o el du la 1esla. lodo °"tritwl presisamon111 en 
f.sm1lia1i1.uw a{,[ par medio do la p13c11ca. 
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Tercer Caso/Tabla 3 

X y p X y p X y p X y p X y p X y p 

4.200 -0.800 5.600 5 1.900 -5.550 6.050 9-5.100 -6.800 12.850 13 -6.475 0.550 12. 100 17 -4.500 6.450 12.000 21 -0.050 6.950 9.425 
2.000 -1.000 6.900 0.900 -3.550 1.m;o -6.350 -6.400 10.750 -5.225 0.175 14.200 -3.250 6.075 14.150 1.300 6.550 11.520 
5.450 -1.200 7.650 2.050 -3.950 9. 175 -5.250 -4.200 10.500 -7.400 -0.075 15.450 -5.100 4.600 14.950 0.225 4.250 11.750 
3.300 -1.400 B.875 3.150 -5.900 8.150 -4.000 -4.575 12.600 -8.650 0.325 13.325 -6.350 5.000 12.850 -1.000 4.675 9.600 
4.200 1.650 6.000 -0.050 -6.950 6.875 -3.250 -7.800 11.575 -6.475 -1.900 11.650 -3.425 4.425 11.000 1.900 5.900 8. 150 
2.000 1.430 7.250 -1.000 -4.925 7.900 -4.500 -7.400 09.475 -5.225 -2.300 13.750 -2.200 4.050 13.150 3.150 5.500 10.225 
5.450 1.250 B.150 0.225 -5.300 10.000 -3.425 -5.150 09.300 -7.400 -2.525 15.000 -4.000 2.675 13.950 2.050 3.300 10.475 
3.300 1.050 9.330 1.300 -7.325 9.000 -2.200 -5.550 11.400 -8.650 -2.150 12.875 -5.250 3.050 11.850 0.800 3.700 8.375 

2 4.250 -0.300 5.575 6 0.450 -6.650 6.650 10-4.800 -3.600 13.225 14 -6.050 1.750 12.075 18-2.850 7.000 11.200 1.550 6.125 6.400 
2.125 0.100 6.950 -0.100 -4.350 7.425 -6.000 -3.200 11.125 -4.850 1.375 14.200 -1.625 6.650 13.250 2.n5 5.725 10.500 
3.375 -0.300 9.050 1.150 -4.725 9.550 6.275 -5.425 13.750 -6.900 1.850 15.500 -3.725 5.600 14.375 1.300 3.850 11.025 
5.525 -0.675 7.700 1.700 - 7.050 8.900 - 7.550 -5.050 11.700 -8.150 2.225 13.450 -4.975 6.200 12.250 -0.050 4.225 8.950 
3.700 -2.700 5500 -1.575 -7.500 7.900 -4.800 - 7.000 12.600 -6.550 -0.550 11.950 -2.350 4.700 10.425 3.075 4.550 7.225 
1.550 -2.225 6.850 -2.150 -5.225 8.500 -6.000 -6.600 10.500 -5.300 -0.925 14.000 -1.100 4.325 12.550 4.300 4.175 9.275 
2.600 -2.625 8.950 -0.900 -5.600 10.600 -4.500 -4.750 09.950 -7.500 -0.550 15.400 -3.150 3.450 13.575 2.800 2.350 9.850 
4.950 -3.100 7.625 -0.350 -7.875 9.875 -3.250 -5.100 12.075 -8.725 -0.150 13.300 -4.375 3.850 11.450 1.525 2.750 7.750 

3 3.875 -2.175 5.500 7-1.175 -5.000 8.000 11-7.100 -3.850 14.550 15 - 7.250 3.925 13.150 19-3.300 6.900 11.400 23 2.800 4.950 7.450 
1.975 -1.200 6.800 -3.300 -5.200 9.200 -5.150 -2.450 13.650 -6.000 3.550 15.300 -2.075 6.500 13.525 4.050 4.550 9.525. 
3.225 -1.600 8.850 -2.075 -5.600 11.300 -6.400 -2.100 11.550 -7.100 1.350 15.550 -2.075 4.100 13.100 2.150 3.150 10.375 
5.125 -2.550 7.600 0.075 -5.375 10.075 -8.325 -3.450 12.450 -8.325 1.725 13.400 -3.300 4.500 10.950 0.900 3.525 8.300 
2.600 -4.400 5.725 -1.175 - 7.400 7.550 -5.375 -4.000 10.625 -5.375 2.875 11.900 -1. 175 7.125 10.175 3.875 2.975 6.450 
0.900 -3.375 7.000 -3.300 -7.625 6.750 -4.150 -4.400 1.2.750 -4.150 2.500 14.000 0.075 6.725 12.300 5.125 2.625 a.575 
2.150 -3.750 9.175 -2.075 -6.000 10.875 -6.000 -5.825 13.525 -5.150 0.375 14.200 0.075 4.350 11.850 3.225 1.225 9.400 
4.050 -4.750 7.820 0.075 - 7.800 9.650 - 7.250 -5.425 11.425 -6.400 0.750 12.100 -1.175 4.700 9.750 1.975 1.600 7.325 

4 3.075 -3.950 5.650 8 -3.725 - 7.625 11.900 12-7.500 -2.025 15.125 16 -6.000 5.325 12.700 20-1.575 7.150 10.425 24 3.700 3.450 6.525 
1.525 -2.425 6.650 -4.975 -7.225 9.600 -5.300 -1.175 14.000 -4.800 4.925 14.825 -0.350 6.775 12.550 4.950 3.075 8.750 
2.n5 -2.800 8.950 -4.375 -4.800 9.875 -6.550 -0.800 11.900 -6.275 3.025 15.350 -0.900 4.350 12.450 2.800 2.180 9.825 
4.300 -4.350 1.n5 -3.150 -5.200 11.975 -8.725 -1.650 13.000 - 7.550 3.450 13.250 -2.150 4.725 10.300 1.550 2.550 7.725 
1.550 -5.820 6.200 -1.625 -8.000 10.600 -6.050 -3.000 11.650 -4.500 3.750 11.525 0.450 6.750 9.150 4.250 1.175 5.650 

-0.050 -4.270 7.400 -2.650 -7.650 8.475 -4.850 -3.400 13.275 -3.250 3.375 13.625 1.700 6.375 11.250 5.525 0.000 8.000 
1.300 -4.650 9.475 -2.350 -5.250 8.625 -6.900 -4.350 14.350 -4.800 1.575 14.200 1.150 3.900 11.125 3.375 -0.050 9.100 

48 2.600 -6.200 8.300 -1.100 -5.650 10.700 -8.150 -3.950 12.250 -6.000 1.950 12.100 -0.100 4.300 09.000 2.125 0.350 7.000 
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Una cuestión que nos preocupó duranto el desarrollo del presento 
trilba¡o. fué quo en algunos casos es necesario cont,1r con una 
proyección ortogonal·oblicua del CG. las cuales no se realizan 
hatmualmcnto en planos arquitm:tómcos, significando óstos una tarea 
c~tra ¡1 ta clcl trazado perspectivo. La EOI quo se ilustra en la pg. 88 
es u:1 c.1'.:;o de es:.J n.J:ur-.i:.:za. 
Ante esta l!m1tación propiil de Ja información planiméuica, 
dnsanollarnos un programa par,1 suplirla por medio de dispositivos de 
cornpu1ac1ón v a base de transformaciones en el CV; pudiendose 
íl•rar cu¡¡!quicr cuerro geométrico los grados que su deseen en el 
le.SX. en el le.SY. o en ambos simultfmean1onte. Lógic.1montc, 
tmnb1cn se elaboró un pro~1rama para trnyección itrastación) de CG, 
que funcJamcntalmcnte ilcercJn o alejan la EO del CG, 

: .. • • ! ~ • • .; .. ,i l. _J._I .: ' • l l:! __ '·.:.~ ~i-.•:_•• ~.~ ~-: ·¿ .• .• 
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correfacionandolo con el anterior do manera alternativa, es docir, 
porm1t1endo efectuar funciones de g110 o de trayccción 
indistintamente, hasta lograr una e11ploración sa1isfac1ori<:1 en 
perspectiva del CG. 
Las cornputadoras poseen una e11celente capacidad para manejar 
ir.form:ición en nanoscí¡undos. du t.JI modo quu parJ clt!C1U;Jf un 
comando de función de giro. por ejemplo, para un conjunto do 3,CXJO 
puntos dados en coordenadas X/Y/P; sólo lo tomará unos cuantos 
sogundos. Desdo luego, para aprovechar esta indiscutible e 
insuµerable ventaja, es imponanto formular algoritn1os adecu<idos y 
eficientes, quo finalmente son el secreto do su inteligencia mtilicial. 
En un siguiente trabajo, mostraremos al lector los resultados que al 
respecto hnn1os llcg;ido. 
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La Rr~d Mmlular por Coordenadas Proycclivas IRMCPI es un 
instrurncnto de .1plicación del método AM, al igual quo las RM1, 
RM2 y las reglas RM25 y RM50, su uso depende tanto do las 
h.1bilidadcs del pcrspectivisHI como de las caracteristicas propias del 
prublu11i.1 pmsµcctivo il rc:.ulvcr. 

Cuanclo se dispone de los datos de coordenadas planimóuicas en los 
!.SX 1 Y, ns foctihle rnsolver el problema perspectivo numéricamente, 
carnentc, a drfcrm1cia de li:1s RM1, RM2 y tas roa!as RM25 V AM50, 
para las cuales esto no os una condición necosalia, ya que la 
construcción perspectiva se puede hacer 1oprcson1ando los valores de 
coorden¡¡das pl,1niméuicas d1roctamcnto en el 11!.PCV, pues éste a su 
vez contiene a los l!.SX/Y. 

La RMCP es un reticulado planimétrico que representa los valores do 
las coordenadas proyectivas Xo/Yo en el 11!.PCV, que por 
si111phficación de loctura sólo referiremos como Xo/Yo. 
La interpreiación numérica do las CC"urdenadas proyectivas Xo/Yo en 
la RMCP es bastante sencilla, sólo se reduce a ubicar graficamente 
en tos ejes Xo/Yo !equivalentes a k'S 11!.SX/Y del CV) sus valores 
couespondientes, siendo su in1ersccl.'6n en el 11!.PCV la posición en el 
espacio jCVl del pun10 del cuerpo geométrico a representar. 

Desde llW!JO que cstn labor resulta mós simple cuando se dispono do 
una p.1ntal"1 y. lo que aún es mejor do una in1presora y graficndor a 
la vez. Pero pensando en los costos quo el empleo do tales 
instrumentos representan en la actualidad, ¡sin descartarlos!, se ha 
prclundu .,.foiimlu:. en ciorto grudo p1i1nitivo; i!t:Vdndo d cubo lo:. 
c.:rlculus numúricos por medio du cualquier calculadora; 
im¡i•i-nii:on.-Jo!ns ron la nyuda d!? ur.a secretaria eficiente, Y 
grafictindolos también con la ayuda do un dibujante eficiente, 
logrando así resultados semejantes a un costo más b?.jo al menos en 
Mé1..ico. En un cor1o tiempo la situación al respecto cambiará, y será 
m.:'ls acccsihle disponer de medios electrónicos que humanos. 

Como se vera adelante, so ofrece también un programa para la 
RMCP por medio do calculadora programable, qtm resulta por demás 

ú1il y aventajado con respecto a las calculadoras no programables; 
pero no asf con respecto a tos instrumentos anteriormente referidos, 
los cuales reservamos aludir en un siguiente estudio. 

Hilvanando l<is cu1tmiores ideas, so puede hacer asociada y 
oportunamente la siguiente reflexión: ¿Cómo ensoñar a usar una 
calculadora para la multiplicación y olvidar a la vez do ella el 
razonamiento do un algoritmo? 
El algoritmo de la multiplicación contiene en si el razonamiento de la 
operación, la calculadora lo aplica supeditada a instrucciones. 
Ciertamento un algoritmo tambión se aproxima a un conjunto do 
instrucciones; sólo que más referibles a su razonamiento directo. Que 
do igual manera serla P.Slilb!ocor anros que nnda un conocimiento do 
cómo operan tas calcutadorns, es decir; un análisis ciontlfico de ellas. 

El método RM aplicación pot meclio do la RMCP, ofrece ventajas do 
aplicado especificas dwante el proceso do diseño. Esto suolo ocurrir 
durante el desarrollo de algún proyecto do arquitectura o de 
urbanismo y de dive1sas manmas, por ejemplo: dada una estación de 
observación para el estudio de un coe1po geométrico, se desea saber 
sí otro cuerpo o edificación apmecerá o quedará oculto, si en oHo 
caso, será visible o no tal o cual edificación posterior a las del primer 
plano y, según lo que so establezca como decisión de diseño, poder 
hacer Jos ajustes dim~nsionales con la seguridad de su resultado. 
Tambión y como ejemplo, en el caso de la toma de decisión pata 
aprobación de licencia do construcción en la ciudad do Móxico, las 
Juntas do Vecinos Delegacionales requieren do elementos do 
evaluación y decisión; en cuyo caso la aplicación do la RMCP puede 
ofrecer su aplicación por medio do la substitución fotográfica, 
ubicando un el contexto urbano a la futura construcción y así poder 
disponer de elementos de juicio suficientes. 

A continuación presentaremos el teorema relativo a la AMCP, que en 
rigor deburla llamarse: Teorema sobro el comportamiento de las 
visuales proyectivas en el 11!.PCV, y que por facilidad de Identificación 
lo hemos asociado a la RMCP. La cual por otra parte. resulta sor a su 
vez la (ltltficación convencional del 11'.PCV. 

2.3 
uso 
DE 
LA 
RMCP 
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IDENTIFICACION 
DESIMBOLOS 

p Prvfundidad dada do 

cualquier punto del CG, 
relativa a los valores X, Y. 

X Coordenada "equis" de 

cualquier punto del CG, 
referida en el !.SX. 

y Coordenada "yo" do 

cualquier punto del CG, 
referida en el !.SY, 

Xo Coordenada proyectiva 

"equis" del CG, referida 

en la AMCP. 

Yo Coordenada proyectiva 

"ye" del CG, referida en 

la RMCP. 

A(PI Amplitud del CV en P 

A(Pnl Amplitud del CV en Pn 

Pn Cualquier valor de P 

d distancia J constante 
= 8.66 m 

!.PCV Plano proyectivo del 
campo visual 

RMCP Red Modular do 

Coordenadas proyectivas 

52 Xo/Yo. 

DEFINICIONES 

COORDENADA PROYECTIVA Xo/ Xo 1 j) 

Es el valor numérico no mayor a cinco, dado en el plano proyectivo del 

campo visual, que resulta de dividir el producto do la coordenada X 

por lil disMncia d, ent1e la s11m<1 de 1<1 rrofundid<1d P y t<1 distancia e!· 
COORDENADA PROYECTIVA Yo/Yo 1ii1 

Es el valor numérico no mayor a cinco, dado en el plano proyectivo del 

campo visual, que resulta do dividir el producto do la coordenada Y por 

la distanciad, entro; la suma do la profundidad P y la distancia d. 

PLANO DE SIMETRJA X / Fe.SX 

Es of lugar geométrico dado por la ecuación YO que contiene todos los 

valores do coordenadas X/P, cuyo limito está dado por e/Imito del 

c<impo visual. 

PLANO DE SIMETRIA Y / 11!.SY 

Es el lugar gaomótrico dado por la ecuación XO que con!iene todos los 

valores do coordenadas Y/P, cuyo lrmito está dado por el límite del 

campo visual. 

PLANO PROYECTIVO DEL CAMPO VISUAL/f.PCV 

Es cu<1lquicir superficie virtual y perpendicular a la visual do sim.;:itría, quo 

esté d<1da por et limite de! campo visual. Dividido convencion.::i!rncme en 

diez partos (m), llamados módulos. 

TEOREMA 

Toda coordenada Xo/Yo en la RMCP tondrli como valor mínimo "coro .. 

y como valor máximo absoluto .. cinco", 

PREMISA 

Siempre y cuando iodo par de coordenadas X/P, Y/P; cston dad~::_en 

los f.SX/Y, respectivamente. 

DEMOSTRACIÓN 

Sean las si¡¡uiontos ecuaciones representativas do las definiciones 
1i)y1 ii ): 

Xo Xd 111 
p + d 

Yo Yd 121 

p + d 

Las ecuaciones 111v121 son simétricas o equivalentes, ya que para todo 

valor de X "' Y corresponderán a su vez valores Xo = Yo 
!ver definiciones!. Por lo cual toda propiedad o deducción v.'llida en 11), 

también lo es en 121. 

Tomando a 111 y despejando a X, tenemos: 

Xo 
Xd 

~----
111 

p + d 

X 
Xo!P di 131 

d 

Substituvendo en 131 el maximo valor absoluto de Xo, se ohti{jne: 

X 
5 IP + di 

d 

1 

i 

141 



Substituyendo 111un141, se demuestra QUO para todo valor do X, Xo es 
igual a "cinco". 

5 .. lE...±~d_L d 
d 

Xo "" 5 
p ' d 

. siendo, por lo tanto, la ecuación 141 represonlativa del !Imito del 

cam~~i!..':'ªI. 

Du ouo rnodo so puudo decir un (41 Que: 

X = 1 !PI Ido igual modo Qut.!: Y "" f IPll 

ya QUO cualquier valor do P. dfllerminará un valor X, tal quo siempre 
Xo "" 5 !valor absoluto). 

Substituyemos ahora en 14) el valor do d, siendo M"' 10, es decir, 
igual al valor absoluto v convencional do amplitud de campo visual para 
p,,,o 

d 

X 

X 

5(P~~) 
Me 

2 

14'1 

151 

Tomemos ahora la ecuación de AIPnl• 

AIPnl 
2P 

M +--• 
,·'3 

10 +±f.. 
,'3 

Siendo M = 10 la constante do A 1 P = O 1 

161 

La ecuación 151 representa el valor de coordenada X ·.:> de VI hasta el 
llmilo del CV, en función o cualquier valor de P. En otros términos 
representa en dicho valor de P, la mitad del valor de A IPnl, va que 
por simetria corresponden para Pn igual valor de coordenada X/Y con 

signo positivo y negativo. 

Por lo tanto la premisa correlativa al teorema se cumple si, V sólo si: 

X = A IPnl 

2 

Comprobación: substituyendo en 171 a 151 y (6) tenemos: 

10 + 2P 

5 +~:; --''~' 3'---
-/3 2 

es decir que: 

A 1Pn1 

2 
5 + 

p 

~'3 

171 

Lo cual significa que todo valor absoluto para X en función a P, menor 

o Igual al establecido en 171, está dado dentro o al llmite del campo 

visual en el 11!.SX. 

• Ve1 p•ime<a parlll del hb!o/Modelo Ma!embtico d" la AM. 53 

1 
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EJEMPLO 
DEMOSTRATIVO 

Sean los puntos P1 y P2 de coordenadas siguientes: 

P1 X 6/P 7 

P2 X 11/P 7 

Demostror si dichos puntos están contenidos en el f.SX. Por lo 

tanto si su valor correspondiente do Xo, es factible de graficar en 
la AMCP. 
Aplicando la ecuación 111 se tiene: 

Xo/P1 

Xo/P2 

1 6 ) 1 8.66 J - 3.32 
7 + 8.66 

( 11 118.661 

7 + 8.66 
6.08 

Nótese que al tener tanto P1 como P2 el mismo valor do coordenada P, 

el denomirmrlor permRnece consUlnte, dependiendo únicamente de X la 
variación del resultado. 

Por Jo tanto, tomemos la ecuación (61 y ephquemosta para P= 7 

A 1 P7 l = M + ~ = 10 + lZI 171 = 18.08 
..j3 ..j3 

Establezcamos para este caso el valor de la ecuación 171; correlativa a la 
premisa del teorema. 

x,.,,~=~=-9.04 
2 2 

todo punto contenido en el ltSX tiene que satisfacer las dos 

condiciones siguientes: 

Xo s 5 !Potdofinidónl fil 

X 
A IP7J s---

!Premisa) 171 

2 

Tomándolas para P1 tenemos: 

Xo/P1 3.32 < 5 

X /P1 6.00 < 9.04 

P1 está dentro del R!.SX, y por lo tanto dentro del limite del campo 

visual, pudiéndosele representar gráficamente en 1a RMCP. 

Tomándolas pata P2 tenemos: 

XolP2 6.08 > 5 

X /P2 11.00 > 9.04 

:. P2 está fuera del l!.SX, y por lo tanto fuera del límite del campo 

visual, no siendo factible su representación gráfica en la AMCP. 



MATRIZ DE COORDENADAS 

X y p Yo Xo X y 

Pl.1 -2.75 8.00 6.20 -1.60 4.66 p 7.1 -0.60 8.00 
P1.2 -2.75 6.00 6.20 -1.60 3.50 p 7.2 -0.60 6.00 
P1.3 -2.75 4.00 6.20 -1.60 2.33 p 7.3 -0.60 4.00 
P1.4 -2.75 2.00 8.20 -1.60 1.17 p 7.4 -0.60 2.00 
P1.5 -2.75 -1.00 6.20 -1.60 -0.58 p 7.5 -0.60 -1.00 

P2.1 -1.10 8.00 7.35 -0.60 4.33 p 8.1 9.50 -8.00 
P2.2 -1.10 6.00 7.35 -0.60 3.25 p 8.2 9.50 6.00 
P2.3 -1.10 4.00 7.35 -0.60 2.16 p 8.3 9.50 4.00 
P2.4 -1.10 2.00 7.35 -0.60 1.08 p 8.4 9.50 2.00 
P2.5 -1.10 -1.00 7.35 -0.60 -0.54 p 8.5 9.50 -1.00 

P3.1 -4.00 8.00 7.90 -2.09 4.18 p 9.1 8.20 8.00 
P3.2 -4.00 6.00 7,90 -2.09 3.14 p 9.2 8.20 6.00 
P3.3 -4.00 4.00 7.90 -2.09 2.09 p 9.3 8.20 4.00 
P3.4 -4.00 2.00 7.90 -2.09 1.05 p 9.4 8.20 2.00 
P3.5 -4.00 -1.00 7.90 -2.09 -0.52 p 9.5 8.20 -1.00 

P4.1 -0.80 8.00 8.70 -0.40 3.99 P10.1 7.60 8.00 
P4.2 -O.SO 6.00 8.70 -0.40 2.99 P10.2 7.60 6.00 
P4.3 -0.80 4.00 8.70 -0.40 2.00 P10.3 7.60 4.00 
P4.4 -0.BO 2.00 8.70 -0.40 1.00 P10.4 7.60 2.00 
P4.6 - O.BO -1.00 8.70 -0.40 -0.50 P10.5 7.60 -1.00 

PS.1 -3.70 8.00 9.30 -1.78 3.86 Pl 1.1 6.50 8.00 
PS.2 -3.70 6.00 9.30 -1.78 2.89 P11.2 6.50 6.00 
PS.3 -3.70 4.00 9.30 -1.78 1.93 P11.3 6.50 4.00 
PS.4 -3.70 2.00 9.30 -1.78 0.96 ?11.4 6.50 2.00 
PS.5 -3.70 -1.00 9.30 -1.78 -0.48 P11.5 6.50 -1.00 

P6.1 3.45 8.00 10.60 -1.55 3.60 P12.1 6.70 8.00 
P6.2 3.45 6.00 10.60 -1.55 2.70 P12.2 6.70 6.00 
P6.3 3.45 4.00 10.60 -1.55 1.80 P12.3 6.70 4.00 
P6.4 3.45 2.00 10.60 -1.55 0.90 P12.4 6.70 2.00 
P6.5 3.45 -1.00 10.60 -1.55 -0.45 P12.5 6.70 -1.00 

p Xo Yo 

10.20 -0.28 3.67 
10.20 -0.28 2.76 
10.20 -0.28 1.84 
10.20 -0.28 0.92 
10.20 -0.28 -0.46 

14.60 3.54 -2.98 
14.60 3.54 2.23 
14.60 3.54 1.49 
14.60 3.54 0.74 
14.60 3.54 -0.37 

14.90 3.01 2.94 
14.90 3.01 2.21 
14.90 3.01 1.47 
14.90 3.01 0.74 
14.90 3.01 -0.37 

15.75 2.70 2.84 
15.75 2.70 2.13 
15.75 2.70 1.42 
15.75 2.70 0.71 
15.75 2.70 -0.35 

17.40 2.16 2.66 
17.40 2.16 1.99 
17.40 2.16 1.33 
17.40 2.16 0.56 
17,40 2.16 -0.33 

18.80 2.11 2.52 
18.80 2.11 1.89 
18.80 2.11 1.26 
18.80 2.11 0.83 
18.80 2.11 -0.32 

X y 

P13.1 -11.35 8.00 
P13.2 -11.35 6.00 
P13.3 -11.35 4.00 
P13.4 -11.35 2.00 
P13.5 -11.35 -1.00 

P14.1 - 9.90 8.00 
Pt4.2 - 9.90 6.00 
P14.3 - 9.90 4.00 
P14.4 - 9.90 2.00 
P14.5 - 9.90 -1.00 

P15.1 - 9.05 8.00 
P15.2 - 9.05 6.00 
P15.3 - 9.05 4.00 
P15.4 - 9.05 2.00 
P15.5 - 9.05 -1.00 

P16.1 - 7.40 8.00 
P16.2 - 7.40 6.00 
P16.3 - 7.40 4.00 
P16.4 - 7.40 2.00 
P16.5 - 7.40 -1.00 

P17.1 - 7.20 8.00 
P17.2 - 7.20 6.00 
P17.3 - 7.20 4.00 
P17.4 - 7.20 2.00 
P17.5 - 7.20 -1.00 

p Xo Yo 

18.60 -3.61 2.54 
18.60 -3.61 1.91 
18.60 -3.61 1.27 
18.60 -3.61 0.64 
18.60 -3.61 -0.32 

18.35 -3.17 2.56 
18.35 -3.17 1.92 
18.35 -3.17 1.28 
18.35 -3.17 0.64 
18.35 -3.17 -0.32 

18.90 -2.84 2.51 
18.90 -2.84 1.89 
18.90 -2.84 1.26 
18.90 -2.84 0.83 
18.90 -2.84 -0.31 

20.00 -2.24 2.42 
20.00 -2.24 1.81 
20.00 -2.24 1.21 
20.00 -2.24 0.60 
20.00 -2.24 0.30 

21.40 -2.07 2.30 
21.40 -2.07 1.73 
21.40 -2.07 1.15 
21.40 -2.07 0.58 
21.40 -2.07 -0.29 

EJEMPLO DE 
APLICACIÓN 1 

i. 
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Esto sucio ocurrir a menudo en 
la vida profesjonal. 
Independientemente de haber 
tomado en consideración 
algunos cálculos previos para la 
propósición de diseño, totales 
como: superficie totul requerida, 
envolventes óptimas por arreglo 

cspecinl e hipótesis do ancglo 
celular para el sistema; se desea 
evaluar bajo un modelo de 

simulación, el posible existo de la 

solución propuesta para el 
sistema especial en estudio, en 
su variante de terreno en esquina 
!Paseo de la Reforma). 



DATOS 

Fe.SX EOl p!nn1;1 E1:100 
(Grtif1co 11 

ir.SY/EOl!efevación E1:100 
!Gráfico 21 

En el Fe.SX se identificaron tos 
puntos de la envolvente del 
sistcrna cspad<1t, que son: 

JPI. P2, P17J 

En el l!.SY se identificaron las 
alturas con respecto a la vs., que 
son: 

Pl!Pl 1, Pl.2, . Pl.5, siendo 
estas constantes para los 17 
punlos. 

En resumen, los datos 
correspondient!ls ¡¡los Fe.SX/Y 
son: 

Fe.SX - cooulm111das X!P 

le.SY - coordenadas Y 

A continuación se presenta uni1 
malfiz de coordenadas y puntos. 
En sentido vertical se pueden 
identificar los puntos do 
em1ollt'cnte del sistema espacial, 
y en el sentido horizontal la 
lectura de coordenadas, siendo 
fas Xo/Yo mprcs1miatl.:is en el 
grflfico perspectivo f3l. 

Eiemp!o de obtención de Xo ' Yo, 

en PU: 
Aplicando la ecuación ( 11 tenemos: 

X d 1 -2.751 18.66) 
Xo == ----- .. ----·----· "' - 1.60 

p +- d 6.20 + 8.66 

Yo~ Vd 18.00)(8.66) 
·- 4.66 

p • d 6.20 + 8.66 

v asi sucesivamente hast¡¡ ohtf'rwr 

Xo /Yo en P17.5 (Ver m.itriz de 
coordenadas). 

En el gráfico 4 se puedo apreciar una 
alternativa del posible resultado 
edificatorio, mostrando su 
ambientación urbana. criterio 
estructural y acabados de 
construcción. 

~-

MODULAR /79: 

1 
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E01 X 
p , 1 00 
p 2 4.90 
p 3 6 95 
p 4 635 
p 5 3.20 
p 6 1 00 
p 7 "'º p B 6.95 
p 9 6 35 
P10 330 
P11 000 
P12 o 00 

E02 X 
p , 1 00 
p 2 4 90 
p 3 6.95 
p 4 6.35 
p 5 3.20 
p 6 1.00 
p 7 '·90 
p 8 6.95 
p 9 6.35 
P10 3 30 
Pll o 00 
P12 o 00 

E03 X 
p , 1 00 
p 2 4.90 
p 3 6 95 
p 4 6.35 
p 5 -3.20 
p 6 LOO 
p 7 490 
p B 6.95 
p 9 6.35 
P10 3.30 
Pll 0.00 
P12 o 00 

E04 X 
p 1.00 
p 2 4.90 
p 3 6.95 
p • 6.35 
p 5 3.20 
p 6 1.00 
p 7 4.90 
p B G.95 
p 9 6.35 
P10 3.30 
P11 000 
P12 0.00 

y 

4 50 
- 2.70 

3.75 
-3.75 

2.70 
--4.50 

2.70 
-3.75 

3.75 
-2.70 

7.BO 
-· 7.80 

y 
4.50 

-2.70 
J.75 

-3.75 
2.70 

·-4.5() 
2.70 

-3.75 
3.75 

-2.70 
7.BO 
7 BO 

y 
4.50 

-2.70 
3.75 

-3.75 
2.70 

-4.50 
2.70 

-3.75 
3.75 

-2.70 
7.BO 

- 7.80 

y 
4.50 

-2.70 
3.75 

-3.75 
2.70 

-4.50 
2.70 

-3.75 
3.75 

-2.70 
7.BO 

-7.BO 

p 
000 
1.95 
5.75 

10.05 
13.15 
13.85 
11.95 
8.20 
3.85 
0.75 
7.00 
7.00 

p 
1.00 
2.95 
6.75 

11.05 
14.15 
14.85 
12.95 
9.20 
4.85 
1.75 
B.00 
B 00 

p 
2.00 
3.95 
7.75 

12.05 
15. 15 
15.85 
13.95 
10.20 
5.85 
2.75 
9.00 
9.00 

p 
3.00 
4.9" 
8.75 

13.05 
16.15 
16.85 
14.95 
11.20 

6.85 
3.75 

10.00 
10.00 

EJEMPLO 
DE 
APLICACIÓN 2 

Esrn üjornplo lue elegido por tener un alto yrado dt? dificultad parn 
ser representado en perspectiva a ojo. Cumpos geométricos 
sencillos como los paralelogramos, cubos v triángulos suelen ser 
ir.tmprctados en perspectiva do manera muy apro)dmada a la r('alid.:td, 
por perspectivas hábiles v de ojo bien educado; peto cuerpos 
geoménicos como el trunco·octaodto, trunco cullo·octaedro, trunco 
icosaedro o el icosaedro mismo 1epresentan un reto serio para ser 
ejecutadas, cama se dice en Móxico, a scntir11iento. Simplemente v 
para dar una noción de esto; el trunco-icosaedro consta de 32 
superficies, el ángulo diédrico entro pentáoono v hox.'lgono os ele 142'' 
37" el Angulo diédrico entre hex.'lgono y hexágono es. de 138º 11" < Córno 
sería factible que un ojo bien educado aprecio la diferencia de 4° 26' 
entre los ángulos diédricos7 ¿además apreciado desde distintas 
csiaciones de observación? El icosaedro resulta pues, ser uno de los 
poliedros más idóneos para nuestros fines de ejemplificación. 

DATOS 

Fe.SX/E01, E02, E03, E04/ 

lr!SY/E01, E02, E03, E04/ 

En el lr!SX so incluyC'n la ubicación de los doce vértices, dimensiones 
dtJ m1st<Js V illlyulos tlll proyti¡;ciúo plí.111ir111:11i<..d ¡.,,.,, ljl.ifi(.ull. 

En e! !:SY se indur·1Jn 1,1 t1hic,1ción d~ lt15 do~l' vér!ices, dim('n~ion<><; 
de aristas V ángulo;¡ en proycci:ión planiméltica !ver gnifico 21. 

Los rcsulwdos perspectivos en la AMCP, se muostr¡¡n en los \Jr<Íiicns 
co11ospondic11tos a l.:is ost.:icionos de otJsorv<lCión E01, E04 

Los resultados de los Villorcs Xo/Yo en ta AMCP, so muestran ••n !¡¡ 
millliz do proces¡¡miento do datos dildor. en cada cslilción de 
observación. 



ED1 
Xo Yo 

p 1 -1.00 4.50 
P2 -4.00 -2.20 
P3 -4.18 2.25 
P4 -2.94 -1.74 
P5 -1.27 1.07 
P6 o.38 -1.73 
P7 2.06 1. 13 

PB 3.57 -1.93 
pg 4.40 2.60 
p 10 3.04 -2.48 
p 11 o.oo 4.31 
p 12 0.00 -4.31 

ED2 Xo Yo 
p 1 - 0.90 4.03 
P2 --3.65 -2.01 
PJ -3.91 2.11 
P4 -2.79 -1.65 
P5 -1.21 1.03 
Pü 0.37 1.66 
p 7 1.!J6 1.08 
PB J.37 . 1.82 
P9 4.07 2.40 
p 10 2.75 -2.25 
p 11 0.00 4.05 
p 12 0.00 -4.05 

E03 Xo Yo 
p 1 0.81 3.66 
P2 .J.37 --1.85 

P3 -3.67 1.98 

P4 --2.66 -- T.57 
p 5 -- 1.16 0.98 
P6 0.35 -1.59 
p 7 1 88 1.03 
PB J.19 -1.72 
P9 3.79 2.24 
p 10 2.50 -2.05 
p 11 0.00 3.82 
p 12 0.00 ·-3.82 

E04 
Xo Yo 

p 1 -0.74 3.34 
P2 -::1.12 -1.72 
PJ -3.46 1.87 
P4 2.53 1.50 
P5 - 1. 12 0.94 

P6 0.34 -- 1.53 

P7 1.60 0.99 
PB 3.03 --1.64 
P9 J.55 2.09 
p 10 2.30 -1.88 

,_ ---' ;,_ ~ _,________ - ' 
p 11 o 00 3.62 
p 12 0.00 ··-3.62 59 
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Las rcglns RM25 y AM50, son instrumentos que permiten calcular 
grM1camentc los valores pcr~pectivos de las coordenadas X/Y/P, 
para cualquier punto dado dentro clel CV. 

Estns reglas son una vnrianto de 1a RM2, poseen l~s mismas escalas y 
su uso es el mismo. Como se recordará la RM2 tiene las escalas 
siguientt?s: X ( 1 - l. Y 1 1 - ) y P, dadas a11!mite dct campo visual. 
Las reglas AM25 y AM50 son semcjan1es, se diferencian sólo en dos 
aspectos. El primero es su cobertura de CV, la AM25 permite 
construir un CV de 25 cm y la RM50 de 50 cm; el segundo es su 
forma do construcción, en la RM25 se p1esentan completos 1os bordes 
del CV tanto para la escala XV 1 .. ~ ) V P; en la AM50 sólo so 
representa un medio del bordo del CV. i¡¡ualmento pa1a las dos 
escalas. Esto hw debido a la intención de que ambas reglas tuviesen 
la misma dimensión lisica. Desde luego que la regla RM puede 
hacerse a cualquier medida ya que su dimensionamiento csttl dado 
en módulos m, lo que incluso permite hacerle amr1lificación o 
reducción. Por motivo del lamaño do papel, nos vimos en ta 
necesidad de reducirlas para su prescnlilción y ejemplificación do 
uso. Asi que tómense como convcncion¡¡lcs tas denominaciones de 
las reglas. 

Las escalas XV 1 .. - 1 de las RM25/ AM50, rcpresontan !siguiendo la 
definición) a cualquier supmric:ic \/Írtual y purpend1cular a la ':'.~~l_<!_e_ 

sime~.'.!_~ que esté dada pm ul ~~~~del Cill_!P~ vis~~ Dividido 

convencionalmente en diez partes (m), ~~~~-~módulos. Es decir, que 

por medio de csrns escalas S'.l define _grálic~~-ento f'.I plano p1oyec1ivo 

d~ampo \/isu~ La escala P, pcrini10 conjugar los valores X/Y con 

cualquier valor Pn. La constrncción dt? las escalas X/Y es simple, 

represon1an valores m dados en el IE!PCV, es docir, en P"" O, de lal modo 
quo es simplo su ol>tención; sin embargo, én el caso de la escala P, ósm 
puedo hacerse de dos maneras: gcomólrica o matemáticamente. 

La deducción geométrica do esta escala so muestra en la cons1tucción 
do la RM2, por lo que aqul sólo referiremos su deducción matemática. 

S.:.an <Jn ol g1álico 1 rcprc~cnta::::l:::i:: !o:: ~igu;cr.rc:; clcmcn1os de l.J Rl\1. 

EO Estación de obsBrv<1ción 
d distancia 
Pn cualquier valor do P en X 151 l\/alor al>solulol 
X 15) coordenada en le.SX, ¡¡I CV 

" 
Po 

.(" formado por la recia PñE0Yk1 VS, siempre y cuando para todo 

PnhavaotroX.'Y = 5 
\/alar proyectivo de la coordenada Pn dado en módulos sobre 
el ltPCV 

ORAFJCO 1 

X 15) 
:. tg1f == 

d + Pn 

Si X es el lugar geométrico de todos las \/alares do P, para 
X = 5; es decir; 

p,. X(~ 

111 

X {5) == PO, P1, .. Pn, podemos ltansformar a 111 en la siguiente 
expresión: 

5 

d + Pn 

Ahora bien, también es factible establecer tgu en el ~PCV 

Po 
tgfl = --

d 

despejando on (31 a Po, uinemos: 

121 

1 3' 

Po=:dtgn (41 
SegUn 141 todo valor de Po, está dado en módulos (m) en el 12.PCV, a 
partir de la VS has1a X 151 que a su vez· determina el LCV. 

2.4 
USO DE LAS 
REGLAS 
AM25/ 
AM50 

61 



Para conslluir la escala de valores P, Pn tgrr Po Pn tgft Po Pn lgo Pn 
determínese primero la tg" por medio 
de la ecuación 12); y luego el valor de 0.00 0.58 5.00 2.80 0.44 3.78 15.50 0.21 1.79 Po en función de ésta por medio do la 0.10 0.57 4.94 2.90 0.43 3.75 16.00 0.20 1.76 ecuación 141. A continuación se 0.20 0.58 4.89 3.00 0.43 3.71 16.50 0.20 1.72 muestran los valores do construcción 0.30 0.58 4.83 3.SO 0.41 3.56 17.00 0.19 1.69 de la RM25 y de la RM50. 0.40 o 55 4.78 4.00 0.39 3.42 17.50 0.19 1.66 o.so J.55 4.73 4.SO 0.38 3.29 18.00 0.19 1.62 

0.60 0.54 4.68 5.00 0.37 3.17 18.50 0.18 1.59 
0.70 0.53 4.63 5.SO 0.35 3.06 19.00 0.18 1.57 
0.80 0.53 4.58 6.00 0.34 2.95 19.50 0.18 1.54 
0.90 0.52 4.53 6.SO 0.33 2.86 20.00 0.17 1.51 
1.00 0.52 4.46 7.00 0.32 2.77 21.00 0.17 1.46 
1.10 0.51 4.44 7.SO 0.31 2.68 22.00 0.16 1.41 
1.20 0.51 4.39 6.00 0.30 2.60 23.00 0.16 1.37 
1.30 o.so 4.35 6.SO 0.29 2.52 24.00 0.15 1.33 
1.40 o.so 4.30 6.66 0.29 2.SO 25.00 0.15 1.29 
1.SO 0.49 4.26 9.00 0.28 2.45 26.00 0.14 1.25 
1.60 0.49 4.22 9.SO 0.28 2.36 27.00 0.14 1.21 
1.70 0.46 4.18 10.00 0.27 2.32 26.00 0.14 1.18 
1.80 0.46 4.14 10.50 0.26 2.26 29.00 0.13 1.15 
1.90 0.47 4.10 11.00 0.25 2.20 30.00 0.13 1.12 
2.00 0.47 4.06 11.50 0.25 2.15 35.00 0.11 0.99 
2. 10 0.46 4.02 12.00 0.24 2.10 40.00 0.10 0.89 
2.20 0.46 3.99 12.50 0.24 2.05 45.00 0.09 0.81 
2.30 0.46 3.95 13.00 0.23 2.00 S0.00 0.09 0.74 
2.40 0.45 3.92 13.50 0.23 1.95 55.00 0.08 0.68 
2.SO 0.45 3.66 14.00 0.22 1.91 60.00 0.07 0.63 
2.60 0.44 3.85 14.50 0.22 1.87 65.00 0.07 0.59 
2.70 0.44 3.81 15.00 0.21 1.63 70.00 0.06 0.55 
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Como se observará, los valores do Po van de 5.00 m para Pn 10.00J 

hasta 0.55 m para Pn 170.001, lo que indica que: 

si Pn- oc 

Po-0.00 m 
por ejemplo: 
cuando Pn 11,000.001 

Po = 0.04 m 

Esta consideración, más la práctica de haber realizado más de 
trescientos trazos perspectivos. nos permite confiar en que el valor 
de Pn 170.001 representa un limito confiable para la escala P. En el 
caso de ser requerido un valor mayor a éste, apllquense como ya so 
indicó las ecuaciones 121y141. 

En el gráfico 2, se muestran las reglas RM25 y RMSO, en las cuales 
se puede verificar gráficamente los valores de construcción 
antes expuestos. 
Quedan dos aspectos de suma importancia por aclarar para el 
correcto uso de estas reglas. El primero se refiere a la amplitud del 

campo visual y, el segundo a la obtención de valores Po cuando Pn 

tiene signo negativo. 

-~":orno se recordará, la amplitud del campo visual en los !.SX/Y está 
·dada en función a la profundidad P, es decir, para cualquier valor Pn; 

~ 111 cual puerle !lflr rlcterminarl1' gréficamente como se indica en el u::o 
tanto de la RM1 y RM2, y más expresamente en la RM2. En el 
capitulo correspondiente se hace alusión a las dos variantes de fa 
AM2, que consisten al igual que las reglas sólo en su 
dimensionamiento de envolvente do !.PCV; una de 25 cms, y la otra 
de SO cm; la de 25 cm considera una ACV en P = 13, y la de SO cm 
considera una ACV en P = 26; esto por razones práctica~; de su 
empleo. 
En el caso de la RM25, considérese para una A 1131 = 25.011 una 
equivalencia de: 
0.4 m f!.PCVJ ""' 1 1n A 1131 

En el caso de la RMSO. considérese para una A 1261 
una equivalencia de: 
0.25 m tltPCVI '°' 1 m A 1201 

40.022 

El segundo aspecto a considerar para el correcto uso de las reglas se 
refiero como ya dijimos a la obtención do valores Po cuando Pn tiene 
signo negativo. En esto caso so praccderll a ubicar en las le.SX/Y 
lsegün so requiera) el punto de retroproyección EO'; el cual permite 
la ubicación de todos los valores de Pn con signo negativo hasta la 
estación de observación. Esto es: primero so cambia el signo de 
negativo a positivo do Pn (cuyo valor máldmo es d = 8.66), seguido, 
se le ubica en ltSX/Y segun sea el caso; luego se retroproyecta de 
EO' hasta el LCV, lo cual significa cambiar su signo do positivo a 
negativo, quedando asl determinado en el !e.PCV. Más adelante 
veremos rle manera práctica estos aspectos. 

TRAZO DEL ltPCV. 

Una de las ventajas de las RM25/SO, es que permite trabajar sobre 
cualquier clase de papel o do superficie, a diferencia de la RM2 que 
necesariamente requiere de papel transparente. En el curso do la 
producción del material ilustrativo para este libro, nos dimos cuenta 
que en mültip!cs ocasiones serla perferible realizar los trazos 
perspectivos sobre cartulina, un "rnuro'', o cualquier otra cosa y esto 
implicaba serios problemas para emplear la RM2. Debido a lo cual 

~~~ieron las reglas, que ~aciJitan el trazado perspectivo sobre 

~ualquicr s~pe.r.!!_ci~ y, consiguientemente dar el t13rminado. bajo la 

técnica deseada. 

A continuación y por medio de Jos siguientes gráficos (3, 4, 5, 6) se 
describe el trazo del ltPCV y la lectura de ras escalas por medio do la 
AM25. De manera semejante se hace con la AMSO haciendo los 
movimientos necesarios para cubrir el ~CV ya que esta regla como 
se mencionó antes sólo tiene las graduaciones X/Y/P para un 
cuadrante del campo visual. 63 
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El primer paso consiste en 
determinar con la regla el ltPCV V 

ubicar la VS en la posición de los 

ceros correspondientes a las escalas 
X/V. También so establece la 
convención de signos para los 
cuadrantes dol ltPCV. 

GRÁFICO 4 

El segundo paso consiste en 
determinar los le.SX/Y, y las 

diagonales X+5/X -5/Y+5/Y-5 
del CV. En esto gráfico se muestra 
cómo representar valores X/Y por 

medio de la AM25. 

GRÁFICOS 

Et tercer paso consiste en establecer 
con la RM25 l;:i 

A 1131 = 25.011, la cual permito 

ubicar valores tanto do X como Y 
superiores a 5, cuando a su vez P>S. 
Estfl referencia es de gran uti!idt?d 
práctica como so verá en los 
ejercicios de aplicación . 

GRÁFICO 6 

El cuarto paso consiste en la 
ubicación perspectiva de cualquier 
punto en IE!PCV por medio de la 
Rrw12G, incluyundo ül caso do un 
valor p~ en retroproyccclón EO'. es 
decir, cuando éste es de signo 
negativo. 
Sean P1 y P2 a obtener por medio 
de la RM25: 

Pl X-4/Y3/P7 
•p2 X 2/YJ/P-3 
Aecuérdeso quo el punto de retro
proyección EO" se encuentra en: 
P 8.66 = X/V 2.50 

'·: 



EJEMPLO DE 
APLICACIÓN 1 

El si¡¡uicnte c¡l!rnplo rcprescnla el 

cas~. ?e 1i:~ce.r u~a_r!o p~~P_!'._~_t~vo 
para parale!o_g~-ª~.°.s: ya que las 

aristas del cuerpo geométrico en 
el ~SY no son perpendiculares a 
ta VS. y 1m Pl ff.SX su proyucción 
de coordenada X no varia. 

. . 

.-.. ~ 

,_, .. , 
¡;«¡ 1\1 

., 

-i' OCJ1"1 -~,l ' l~I 
.. :· .• •:: 

Esta envolvente de cuerpo X 
geométrico bien pumle sur la de Pl -- L20 
ufi edificio. observado "hacia P2 3.00 arriba .. sin ser captado en su 

P3 --2.40 
tot;.iliditd. C<1so frecuente en P4 - 7.00 ciudades con edific10s nitos y 
calles estrechas. 
Sean pues, las siguientes X 

coordenadas X/Y/P dadas en los Pl' -1.20 
le.SXiY, tas determinanws del P2' 3.00 
e1emplo a resolver pm medio de la P3' 2.40 
AM25 P4' ,. 7.00 

y 

10.00 
6.30 
3.70 
7.50 

y 

0.00 
-8.00 

- 10. 10 
-7.10 

p 

11.85 
16.fiO 
19.80 
15.20 

p 

0.00 
5.10 
8.85 
3.75 

H~· 

·-: ( 

. .,..; .. .. . 
t--~--:, :: : 
' :: i-: 

·.:. 
::: ,,,_,. 

;¡ 1 
:Ji i -¡ i~ 'r. ; ¡ 

"'.:~ 
"' . ' ., 
• .. 

1 

1 

Debido a la posición del cuerpo 
geomótrico en los !tSX/Y. la 
lectura de coordenadas X/Y/P sr. 
hace de la sigu·1ente manera: 

/ 
/ . " ~ r~ ::....----· 

1 
1 . 

i(i(G~ 
i~ 

> 

coordenadas X f.SX 
coordenadas Y/P IP.SY 
En los gráficos 7 y 8 se muestran 
los datos en los 2SX/Y, el gráfico 
9 eJthibe el resuJ1ado pcspectivo. 

" 

" 
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EJEMPLO 
DE APLICACIÓN 2 

Este ejemplo fue elegido por ser 
común a lü actividad profesional del 
arquiH!cto, n1 serle demandado por 
su clitHlft} una rep1cscntilción 
gráfica del posible resultado 
edificatorio. El mejor recurso pma 
estos casos suc!f.! sor el empleo do 
la perspectiva. pero, ejercida bajo 
algún mútodo de aprOJl"Ímación 
rcalist.1, pues cuando ésta se 
t.•¡ecut,1 ,1 Sl'fltirrucnto también 
suele ser el 1111._•/01 recurso para 
mentir sobre el posible resultado 
ud1ficator10. 

Aqui ílrüSlilnlOS ül CJSO del proyecto 
fno cjccuwdol paia el Palacio 
Municipal, Plaza y Ti;mquis en Villa 

V11.:h11i,1, [~t¡1du de MC .. ico. 

los gr.ilicos 10, 11v12 
proporcionan los datos ílcl proyt~cto 
en et ltSY, el grt'llico 13 los 
proporcionan en cl ltSX. los 
grtilicos 14 y 15 muestran los 
posih!r!s 1esul1ados cdir1ca1orios. 

'. 

j 

.-.-- • ., ., ___ ·1 

-----------·------·--------------------------------~Fe...=-s=v~-i" 

,¡,~~--~ 
. . 1 1 

·J : l 

¡ ¡·'},. '1 

i ! •,, 
·· l : ) . 

-.... 1 

' ' 

f;';;1:i -

" 



·-

En cieno modo la RM25 puede ser 
vista como la suma de las 
cualidades de la RM1 y ta RM2: 
tiene las escalas ± X, Y propias de 
la RM1 y la escala Po característica 
de la RM2. Es importan!(' tener 
presente Que el objetivo de la A M25 
es permitir la graficación de tres 
dimensiones en un espacio de dos 
dimensiones, las escalas ± X. Y, 
Po estan disci'ladas exprofesamcnte 
para ello. 

La concepci6n de la RM25 parta del 
2º postulado del método Red 
Modular: "Toda porspectiva so da 
con un punto do fuga y solamente 
uno; el cual es generado por la 
Visual de Simetria" de tal modo que 
el problema consiste en ubicar a un 
punto en el ltPCV, es decir, en 
perspoctiva, partiendo do sus 
coordenados pkm<Hes X, Y, P. las 
escalas X, Y astan dadas en valor 
modular real en el ~P = O 
(profundidad coral. mientras que la 
escala Po esta dada on valores 
modulares proyectivos en los 
IP.s ± X, Y = 5. Esta disposición 
do escalas no exige un orden 
prodernrminado de lectura, aunque 
lo más recomendable os iniciar 
obteniendo a X 6 a Y, para luego 
asociarlo a P. 

Note el lector quo la diferencia 
básica entre RM25 y RMCP, es la 
escala Po. RMCP es en rigor el 
plano proyectivo del campo visual, 
en el se representa un punto de 
coordenadas X, Y, P rnedianto las 
coordenadas proyectivas Xo, Yo, lo 
cual implica una transformación 
numérica de un espacio R3 a un 
espacio R2. 

La RM25 al poseer dos escalas 
naturai.as y una proyectiva evita la 
transformación de dominios, pues 
do hecho genera un espacio 
Al = R2, al coruisponder para todo 
coníunto do valores X, Y, P en Al, 
otro conjunto X, Y, Po en R2. 



TERCER CAPITULO 

3.1 
APLICACIÓN DEL 
MÉTODO RM 
POR CALCULADORA 
PROGRAMABLE. 

El prooran1a de perspectiva que se presenta aqui es una variante del 
Méto_~~ ~~<!.~adular, su deducción está basada en el Modelo 

G1~omé!rico ':':'~~~~~__!_~~ºde la A~~ M~~~l~1.!',: por lo que cumple con sus 

po<;lulados y definiciones. Para la reprnscntación de postuladas se 

11.,;tril lil ~e_?_~~~-~~~_?_c;~.?!.c:!~_~f_l_9.~s Pro'!'_i:_~y~~ cuyo manejo coma 

~'~ ve1á n1ás adelanto es igual de sencillo que la natación de 
coordenadas canesianas; que al rcfcrirl,1s seria impcrdonatile dejar 
pasar por alto y dilr un rnconocirnlonto a su autor: Rcnó Oescnrtes, 
t:re,1dor du la Geometrla Ana1i1ica y del MCtodo Cien1ilico, entrn otras 
cos¡¡s 

• 7 :-- 7 :·::: 7 ::·-'.:~~:-·c.-,.- El pronrama rh.J perspectiva fuo f~lalior;ido para una calculadora 

P'º!l"H1Mhle Hewtett-P.1ckard HP-67, ;1provect1ando las vent;11t1s que 

este mstturnento ohece para nr_~~'.1.~_p1<1_n_r_~1-~~:>: lo que 

1nduct.1h!ementc f¡:¡cdita la obtención c1n re5ultados con un minimo de 
np1!1.iciones. El que nqui se presenta forma parte de una serie de 

.... .,.._. pro!1r;11nas quo tratiln sobre diversos pmblcmas de perspectiva . 

l<1 miención que se tuvo pa1n elaborarlo, fue la de facilitar tanta su 
comprensión como empleo por aquellas personas con paca 
l;1miliarid;ui acerca do la oue es la croqrnmnción y la matemática de 
lo'> ,¡1!c¡oritmos. 

Es:e prograr.i:i sirye r:i1a dt>t':!1min:i~ !:is coord•.?-m:id;:i<; provec1ivas Xo, 
Yo tic cuaJquicr punto dentro del CV; a partir do sus coordenadas 
plan1métricas P, X, Y, las cuales se obtienen haciendo su lcclura en 
las planos ele simetrin X y Y. De tal modo que para un punta P1 lº), 

la nowción seda In siguiente: 

Pl !PSXI P. X 
PI IPSYl P, Y 

Ahora bien, cstÜ notación se puu<lu sirnµliJic<Jr a la siguiente: 

PI P, X, Y, al ser P un valor constan to en los dos planos do simetrla. 

los puntos de cualql1ier CG serán representados por sus 
coordenadas, a saber: 
P, X, Y 

De tal moda que su notación genernl put1de ser corno sigue: 

CG PHP,X, Y). P2(P,X, YJ, P3!P,X,YI. PnlP,X,YI 

El ilHeglo o disposición de esta narnción, depen<.Je del formato que 

s~ __ d~_:>~~-para un c!nro y fácil m<inejo de los resultados Xo, Yo. 

Cuando e1dstan puntos simétricos dentto del CVP. su notación se 
ptiedc simplificar usando Prinws: 
P1, P1', P2, P2', . etc. 

las gráficas 1 y 2. muestran su aplicación. 

En la rnayori,1 de los casos de perspectiva <:1rquiloctónica, la 
c11valvente de l¡:¡s edificaciones corresponden a vo!ürnencs regulares, 
lilles corno prismas de base r.uadrada, rectangular, hexagonal, etc., 
resultan(Ja sencilla la wrea de hallar su resultado perspectivo por 
rnf'rlin rl" l<l r.11lr.11tado1;i 
Desde luP<JO wmbión so puede resolver cualquier tipo de cuerpo 
neamétrico. 

El result<ido pnrspectivo do las valares Xo, Yo, se gr<ificará en la 

Red Mod~~~~E'..~~~11denadas Proyectivas, según la convención de 

signos que muestra el gráfico 3. Esta Red puede ser elaborada a la 

e_:>~~!~~.c:,1~1~ :'._~_deseo dar al resultado perspectivo, slonificando esto 

una gran venta¡¡:¡ de trabajo, incluso para hacer ampliacionc"s o 
reducciones. 

}. 

.:..,. 



P.:1ra nrabar el pro~¡rilma en tilricta mannética h<1y que seguir las 
1n!>tr\Kt;OOr1f'$ Sl(jllPl''lll'!> •' 

W. PRGM 
OPRIMA PANTALLA 
f CLPRGM 000 
f LBL A 001 31 51 11 
STO Al 002 33 01 
8.66 000 06 

007 61 
STO R2 008 33 02 
h ATN 000 35 22 
f LBL B 010 31 25 12 
8.66 014 06 
X 015 71 
ACL R2 016 34 02 
+ 017 81 

018 01 
+ 019 81 

h RTN 020 35 22 
f LBL C 021 31 25 13 
RCL Al 022 34 01 
2 023 02 
X 024 71 
3 1 025 03 

' 026 31 54 
+ 027 81 
10 029 00 

030 61 
~ h ATN 031 35 22 

f LBL O 032 31 25 14 
2 OJJ 02 
X 034 71 
3 f 035 03 

' 036 31 54 
+ 037 81 
10 039 00 

0.10 61 
h RTN 041 35 22 
RUN 042 

Una vol que ol programa ha sido grabado, se procedmfl a iden11f1r::.t•ln 
en la tarjew de la siuuiente manera: 

ldent1fic;1c16n de simbolos: 

p 

X 

y 

Xo 

Yo 

A IPl 

A !Pnl 

Pn 

RMCP 

P~~l.u_i:i_~L~?-~-~_d_a de cualq111cr punto 1lel CG, n~l;1t1v,1 

¡¡ los valores X, Y. 

CoordenHda "equis" de clwlquicr punto del CG. 

1cferid<1 ¡¡f IP..SX. 

~001_d':_';il~~ ~·_v_e" de Clialquier punto del CG. "''''"d·• 

al IP..SY. 

Amplitud del CV en P 

Aniplitud del CV en Pn 

Cu¡¡lquier valor ele P 

Red Modulilr dfl Coorderwdas Provccliv¡¡s {Xo. Yo) --- -- --~-- -· - ·----- . -- --- -

'IP!, '"''"'"Id dot>1,, talldCo{m <lt! ¡>LJ!'1" ,p, .,
pmt•"lll«:1.or\ IPJ ,¡,¡.,,,.,,,_,,.,\!)0~1' I~ ,, .. ,,, •••.• 

<lo• l,t W<j<HHl,1 1><>' ~¡¡ UH"l>' .. •l'<'"1'~ ,¡., 
flt)!,I( 'º"- l 2 3 

·•co"'"IP:ri ... • t,,,.,¡,..,,. 1,,,. ,.,.,,,,,,-,.,,.,,,., <!Pl 

'"""'"'' ,¡,. 1,1 HP 61 l'"'I""' 23 69 
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EJEMPLO 
DE APLICACIÓN 1 

Dado un CG por sus punlos, referidos en tos planos de simetria X v Y: 

Hallar las coordenadas pr~_yectivas Xo, Yo corrcspondienles para cad¡¡ 

uno de ellos. 

Sea et 
p X y 

COI PI 1.34 J,00 5,00 
PI' 1.34 J,00 --5,00 
P2 10.24 7.50 5.00 
P2' lO :!4 7.SO -5,00 
P3 5 71 .fi.00 5.00 
P3' 5.71 ~6 00 5.00 
P4 14.64 -1.50 5,00 
P4' 14.64 ~ 1.50 --5,00 

Representado en los planos de simctrl.:i X y Y, en los gráficos 1 y 2, 
respeclivamcnltJ. 

1 

1 

1 ¡, 

1 

~ 
1 

1 

r 
L ' X 



Solución 

Tónwnsl! tos v¡1!01es P, X, Y del PI de la siguiente manera: 

mtrodu1c.1se el valor dt.! P 11.34) en la '!'~~51r~-~'. m_'.!_r_~.!:_i:_I_~~.?~~ 

X !31 v ope1_u ~.1_rnnmoria ~- Aparece en Id pantalla et valor de ta 

coo1denad<1 proyectiva Xo 12.60) del Pl. 
~a1car _t!I v~l~r dE! _Y 151. v o_~e!_f! __ !it .. !!!.C_~?.!!.it~ Aparece en la pantalla 

el valor de la coordenada provecliva Yo 14.331 de PI. Así, 
sucns1v<11nente se oht1encn los valores Xo, Yo de los demás pun1os. 

p¡· Xn 2.60 
Yo 4.33 

P2 Xo 3.44 
Yo 2.29 

P2' Xo 3.44 
Yo -2.29 

P3 Xo -3.62 
Yo 3.01 

p3· Xn -3.62 
Yn -3.01 

p.¡ Xo -0.56 
Yo 1.86 

P4 Xo -0.56 
Yo - l.86 

Opt>rando la mcmona C. se obtendrá el valor de ACV en la 
profundidad del punto PI; que en este caso es: 
A IPt 11.55 
Par,1 oh!Cner el v<t!or de ACV, para cualquier valor de P; es decir de 

.._ Pn. marque el valor (!e la p.r_olu~~ic_!_~~~ese~~{Pn!, V opc1e ~~

m1!mo10.1 D. Por 1w:mplo: Hallar el valor de ACV para Pn "'25, 

'"!l•••1.:11du 1 ... ~ 011~lr1t1 .. 1_.1u1n:~ .u11t:1101e~ ~o ol.Jt~ndr<i A !Pnl = 38.61. 

Tanto p¡ir,1 1,1 '."nu."1 crin•n p.1•<1 !;i iny_:r_~r_!:_l_~C_i_?~ d~ tos valores r!e 

coor<len.Hl,1s p1oyec11v;1s Xo, Yo. sigase la ~-~n~e_r:i_~ó.!:_~!_<!~~~~~~_:&-~I 

!l'alico _3. D•! tal modo. r¡uc el siguiente paso consiste en l~bÍCé.!!__~·~~1 

punlo dd CG. en la Rfv!CP. por medio de sus resnectivos valores de 

coonfenad.is p1oyeu1vas Xo. Yo. Ver el resultado nets;>ectivo de este 
1•1crnplo en el nri'lf1co 4. 
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EJEMPLO DE APLICACIÓN 2 

Ton1ando el CG del ejemplo anterior. obtener los CG 12, 3, 4, ... 10l, 
mantcnicnd~-~nstanl_!'..~~s valores X, Y, e incrementando en una -- --- -

u_i:i_i_~.'!.~~~~alore~~_!'_ correspondien1cs a cada punto del CG; en 

ntras palabras, T.!_a_'!'_e_!?~~r-~--~g sobre la ~~~_!_de simetrí~ 

Solución 

Tomando los dalos del CG2 (Pl, Pl', P2. P2', P3, P3', P4, P4'l 
Introduzca el ~g~-~-~º .. ':'.alor_~!'~~~·-~-~ correspondiente ni P1, en la 

~maria-~: Mnrquc el ~~~"..!~~'2_~~ª.".'~-1 .. ~!,e.-~- 131 y opere la memo!~ 
B..: Apnrecc en la pantalla el valor de la coordenada proyectiva Xo 

12.361 del Pl. Marque el ':'._~~~~~~~.!.~!:'!i:.?_i:__y-_~~ y opere la i;;i:._~~ 

f:!· Aparece en la pantalla el vnlor do la coordenada P.royl!Cliva Yo 

(3.941. Asi sucesivamente, se van introduciendo en fa memoria A los 
nuevos valores de P 13.34, 4.34,. lO_J.1, correspondienles a los CG 
(3, 4, ... 10~. rcspcctivumcntc y marcanclo los v¡¡lorcs conslilntes de 
X primero y luedo de Y, se obtendrán las cooHlenudas proyectivas 
Xo, Yo de cada punto 

¡-;-

1 

i 
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1.34 2.34 
P1 I X3 Xo 2.60 2.36 

Y5 Yo 4.33 3.94 

Pt' I X3 Xo 2.60 2.36 
Y-5 -Yo 4.33 3.94 

10.24 11.24 
P2 I X7.5 Xo 3.44 3.26 

Y5 Yo 2.29 2.18 

P2' I X7.5 Xo 3.44 3.26 
Y-5 -Yo 2.29 2.18 

5.71 6.71 
P3 ! X-6 -Xo 3.62 3.38 

Y5 Yo 3.01 2.82 

P3' I X-6 -Xo 3.62 3.38 
Y-5 -Yo 3.01 2.82 

14.64 15.64 
P4 I X-1.5 -Xo 0.56 0.53 

Y5 Yo 1.66 1.78 

p4· f X-·1.5 -Xo 0.56 0.53 
Y-5 -Yo 1.86 1.78 

la matriz siguiente, muestra las 
coordenadas proyectivas Xo. Yo de 
los puntos de cada uno de los 
cuerpos geométricos {incluyendo el 
CGl del uiemplo anierior). 

3.34 
2.17 
3.61 

2.17 
3.61 

12.24 
3.11 
2.07 

3.11 
2.07 

7.71 
3.17 
2.65 

3.17 
2.65 

16.64 
0.51 
1.71 

0.51 
1.71 

4.34 5.34 6.34 7.34 8.34 934 10.34 
2.00 1.86 1.73 1.62 1.53 1.44 1.37 
3.33 3.09 2.89 2.71 2.55 2.41 2.28 

2.00 1.86 1.73 1.62 1.53 1.44 1.37 
3.33 3.09 2.89 2.71 2.55 2.41 2.28 

13.24 14.24 15.24 16.24 17.24 18.24 19.24 
2.97 2.84 2.72 2.61 2.51 2.41 2.33 
1.98 1.89 1.81 1.74 1.67 1.61 1.55 

2.97 2.84 2.72 2.61 2.51 2.41 2.33 
1.98 1.89 1.81 1.74 1.67 1.61 1.55 

8.71 9.71 10.71 11.71 12.71 13.71 14.71 
2.99 2.83 2.68 2.55 2.43 2.32 2 22 
2.49 2.38 2.24 2.13 2.03 1.94 1.85 

2.99 2.83 2.68 2.55 2.43 2.32 2.22 
2.49 2.36 2.24 2.13 2.03 1.94 1.85 

17.64 18.64 19.64 20.64 21.64 22.64 23.64 
0.49 0.48 0.46 0.44 0.43 0.42 0.40 
1.65 1.59 1.53 1.48 1.43 1.38 1.34 

0.49 0.48 0.46 0.44 0.43 0.42 0.40 
1.65 1.59 1.53 1.48 1.43 1.38 1.34 
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Como se habrá notado, el empico 
de la HP-67, o de cualquier otra 
calcu!Jdora progr::imablc !haciendo 
la respectiva transcripción del 
programaJ en la solución de 
problemas ae perspectiva, es de 
Mcil empico; especialn1ente cuando 
no se dispnne cfo una terminal de 
compu~adora con pantalla 
graficmlora, que hatia las cosas 
todavia más sencillas con una 
1eprcsen1<1ción inmediata de los 
rcsult.ic/os perspectivos. 

o "' o 

El propósito de presentar esle 
programa, es el de lograr los 
mismos resultados con el empleo da 
mstrumcntos relallvamente más 
sencillas y accosibles para los 
estudiantes de la carrera de 
arqui1ecto, incluyendo también, 
aquellos profcsionistas quo 
requieren de la representación 
perspectiva en sus actividades 
usuales, invirtiendo para olla el 
tiempo suficiente en la práctica y 
dominio de esta inagotable ciencia 
que es la perspectiva. 73 
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Una de las ventajas del método RM es su aplicación en lo que 
pudiéramos llamar, perspectiva secuencial. ~ta so logra por medio 
du una smiu du pmspuctivus usti'lticus tratando du producir ul electo 
do recorrido. es docir, el de dosplazamiento del observador. 

La dificultad o sencillez de realizar una secuencia depende del tipo de 
movimlenlo que so elija para ello, por ejemplo, las trayectorias 
olipticas son mós comp1icadns que las lineales, pues en cada estación 
de observación por lo menos habró dos variables, en cambio lln 
movimientos do traslación se simplificarla esta cuestión ni manejo de 
una variable. 

Si se consulfa el gráfico 1 (Tabla de Movimientos de Cuerpos 
Geométricos en et Espacial, se podr¡} apreciar que para et caso T·1 
sólo existe Ja vmiabto P, manteniéndose constantes los valores x.ry 
para cada punto del cuerpo geométrico, en cambio en el caso G-1, P 
se mantiene cons1an1e mientras X/Y se vuelven variables. Si el lector 
observa con cuidado fa tabla reforid.:t podrá deducir las varial.lles y 
constanles do cada caso do movimiento. 

Hay casos de movimientos do CG que con dificulrnd so pueden 
deducir geoméuicamente, por consigu¡ento su aplicación en 
secuencias seria prócticamr.nte imposible. Para estos casos es 
preferible recurrir a la deducción numérica del Método RM, como se 
ejemplifica en el caso de aplicación No. 2 del punto 3.2, gráfico 5, en 
el cual se muesuan tos CG 12, J, 4, . • 101 en una secuencia de 
traslación sobre lu visual de simetria, manteniendo cons1an1es Jos 
~·afort:s X."Y. y vari.Jnda el valor P en un móduio p.:ua cada e~taci6n 
da obsmvación. 

El estudio do secuencias nos permitió avanzar en ta forn1ulación del 
modelo malen1ático de la Red Modular. Al estar trab<Jjando en la 
primera, que fue hecha en un modelo arquitectónico, tuvimos serios 
problemas de construcción perspectiva, sobre todo cuando las 
estaciones de observación se enconuatmn mfls C::JJrca del mnddo 

ICGI, dándonos cuenta que para la solución del problema en 
cuestión, era necesario determinar el Limite del Campo Visual para 
cada estación de observación. 

En resumen, se recomienda elegir movimientos de CG sencillos en 
secuencias para su deducción, mediante el procedimiento geométrico 
y movimientos de CG complejos en secuencias para su deducción, 
mediante el procedimiento numérico. 
Detallados ambos en el punto 1.3 del primor capítulo. 

El primer ejemplo ilus1r11do en eslc punto, tratn como dijimos antos 
de un modelo arquitectónico, en el cual fueron aplicados para 
construir su sccuo-ncia los movimientos T-1 y G-2. El grófico 1 
contiene los datos planimétricos en planrn. elevación Y corte; los 
gro:if1cos identificados corno Vl. V2, V3 .... V16 • n1uestrnn los 
resultados perspectivos. 

El segundo ejemplo tralil do un modelo urbano, en el cual fueron 
aphcaclos para construir su secuencia los mov¡mientos T·1 y G-2, al 
inual que en el primer ejemplo. Cabo destacar. que en ta actualidad 
esto tipo de estudios secuenciales en modelos urbanos son de gran 
utilidad, pues sirven. por r.jemplo, para detectar posiciones 
desfavorables en loz trayectos vehiculares; ubicación adecuada para 
tal o cual tipo de vegetación; revalorización de la posición de 
mobiliario urbano se~ún sus funciones; evaluación plástica de la 
imanen urbana vs. sus requorimicntos. etc. En suma, resullan ser de 
gran ayuda, tanto para que el diseñador como los usuarios lo sus 
rcpres~ntanwsi pued<11l torn,1r (focisiones. 

El urilfico 2 muestra la posición en planta de las tres secuencias 
estudiadas jS1, 52 y SJJ. y los gróficos identificados como S1E01, 
S1E02 •... etc., representan los resultados perspectivos. 

•1nrnnc1on.;ilm~m~ no ~· mo<hl1r.ó la nomencl"1<J1d a!.~ d•• EO 
U.110" "<l ~U v~"o<)n 0"í!'"•ll 

• p.1111 p•~rva• los 

3.2 
APLICACIÓN 
DEL 
MÉTODO RM 
PARA ESTUDIO 
DE SECUENCIAS 
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3.3 
APLICACIÓN 
DEL 
MÉTODO RM, 
EN OBRAS DE 
ARQUITECTOS 
MEXICANOS. 

Uno de los aspectos que más nos preocupó durante la producción 
del libro, fue buscar ejemplos de aplicación que a la vez que pudieran 
interesar al lector en el uso del método, también ofrecieran la 
oportunidad de ser constatados fisicanlento, y para esto qué mojar 
que mostrar arquitectura realizada en Mé•ico. Con esta idea, se 
invitó a varios arquitectos mexicanos a participar en la producción do 
la presente muestra, la cual sólo pretende ser una extensión de la 
aplicación del método;.no habiendo ninguna predilección sobre 
determinada tendencia o estilo de arquitectura específica. Cabe decir 
también, que los arquitectos invitadas fueron aquéllos con quienes el 
autor tuvo comunicación de algún modo. 

Los resultados de la muestra, aparte de cumplir con su fin didáctico 
al e)(hibir la aplicación del método RM, tienen un valor documental 
de presentar una parte do la arquitectura contemporánea en Mé)(ico, 
ejercita en distintos géneros edificatorios y medios fisicos. siendo 
también interesante la variedad de enfoques de disefio. 

Los arquitectos facilitaron copias do planos arquitectónicos de sus 
obras, señalando en la mayoría de los casos. la estación de 
observación para la obtención del trazo perspectivo. Una vez 
realizados éstos. los mostramos a sus autores para hacer los ajustes 
finales, que en la mayorla de los casos los hubo, debido a errores de 
interpretación en pinnas y en otros, il la fü1ta de dotas nctlrnlilltdos, 
ya que normalmente hay cambios durante la ejecución de obra que 
no se registran en et proyocto ejecutivo. En varios casos so prefirió 

no modificar el trazo y dejarlo de acuerdo a lo indicado en planos, 
pudiendo el lector darse cuenta de esto al comparar los trazos con 
las fotograflas. 

Es indispensable y oportuno antes de presontar al lector los 
resultados do esta e)(periencia, referir algunos aspectos inherentes a 
la óptica, que directamente atañen a la perspectiva. 

En los años pró1dmos será una nota de actualidad en beneficio de la 
civilización, el control de la dispersión en ta atmósfera de los haces 
omitidos por un laser, o lo que es más inmediato, lograr eficazmente 
su canalización por medio de fibras óptic,1s que permiten una 
rcffe:xión total interna del haz emitido. Esto sin duda evolucionará los 
medios de comunicación, dejando en los anales do la historia a fas 
emisiones por medio de microondas. Esto nos hace meditar tm J¡¡ 
1mpanancia dol estudio de la óptica en mlación a los fenómenos en 
que se involucra, incluyendo entre e!!os 1.l pers01cctiva. 

Por medio de la óptica geométrica se puedo e)(plicar el 
comportamiento de las lentes, en especial tas de las cámaras 
fotográficas. Esta cuestión fue estudiada para determinar el tipo do 
objetiva más próximo al valor de Abertura de Campo Visual 
empleado convencionalmente en la RM, resultando aceptable una 
lente de 50 mm en cuadro de 6 x 6 cm, cuyas caracterlsticas son: 
ángulo de campo horizontal {equivalente al de ACVI de 58º, y ángulo 
de campo diagonal de 75º. En fotogralla el cuadro determina el 



formato do los negativos. razón por la que se eligió el de 
proporciones do iguul lado para asemejarlo al formato del campo 
\fisual. 

Cuando una lente de cámara fotográfica es estimulada por una 
fuente puntual. ésto convierte el frente de onda emitida en imagen. 
tomando en cuenta que los índicos de ambos medios son distintos, 
por ejemplo, en el caso de una lento convergente lo positiva! cuyo 
Indice sea mayor al del medio, puede ser transformada en una lente 
divergente (o negativa), al cambiar la relación do los medios. esto os. 
cuando el Indice de la lente sea menor al Indice dol medio. Pma 
ilustrar de manera ob/etiva lo anterior, suponga el lector por un 
momento, que la atmósfera fuese más densa que el cristal, ¿qué 
ocurrirla con las lentes positivas de las cámaras fotográficas? pues, 
que simplemente al cambiar los Indices do los medios se convertirían 
en ne~ativos, o lo q1m P.S lo mismo, r>n rlivr>rgr>ntf'<; 

Oiro aspecto relevante a considerar en las lentes simples os el de Ja 
distancia focal; la cual en las cémaras fotográficas, está determinada 
por la dísiancia ente el punto del lente, y el plano de la película lo 
plana focal), cuando la lente está alocada en infinito. la mayoría de 
las fatografias que acompañan a los uazos perspectivos, fueron 
tomadas con una lente do 50 mm, cuyas caractorlsticas ya anoiamos. 

Con lada inte11ci6n hemos dejado para un estudio subsecuente. 
tratar el tema do la PL'r:;µoctiva y /,¡ úptica con la 1igu1o~idad debida, 

por lo que en este punto sólo so ha tocado do manera general. Por 
último y lamblón do ta misma·mnnora, nas referiremos a lo que se 
llama distorsiones espaci,1/es en fotografla arquitectónica. la 
distancia desde la cual so observa un trazo perspectivo ar iguar que 
una fotograffa, juega un papel importan10 para su correcta 
aprociacic.'n, ya que si por ejemplo, tomamos una lotogrnfia con una · 
lento de 50 mm en forma lo de 6 x 6 cm editado en 8 x 8", su efecto 
perspectivo a una distancia de 30 cm, será distinta a la misma 
fotografía observada a la misma dis1ancia pero editada en J x 3". Un 
poco semejante al efecto que larnbién se producirla. si lomamos la 
edición do 8 x 8". y e)( traemos de ella un recuadro de 3 x 3" 
amplificándo!o al 1amaño de la edición original. Pudiéndose notar que 
el efecto do la profundidad es distinto, más enfatizado en el primer 
caso que en el segundo. 

Tnmhién ocurr('n otros fenómeno:; dependiendo del tipo de la lente 
que se use, los cuoles se conocen usualmente como distorsión de 
barn7ete v distorsión de coiín: siendo el primero. cuando el diafragma 
se halla frenlc a In lento, y el segundo. cuando se halla detrás. 

Todo lo anterior, os para subrayar el hecho de que las lentes son 
dispositivos rcfrin.Qentes. a diferencia do su equivalente, el Plano 
Proyectivo del Campa Visual de la RM que es un dispositivo no· 
refringente. que sirve para la deducción perspectiva lya sea 
geométrica o numórical, de cualquier cuerpo geométrico en el 
tisp..icio. 65 
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Ob,.,,. 
Taller de Arqu•lec;10 
Autor· 
ArQ. Aous11n Hománd•.!l Naverro 
Ub1c.tci6n: 
6osqun de la. loma&, Mé•1co. D.F. 
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Obra: 
Heroico Colegio Militar 
Auror.,..f: 
A•Q. Agus!ln H~nJindat Navario 
A111. Manuttl Gonz.!o!ez Rul 
Uhu:.-.c1dn· 
D<llt'<;laciOn Tlalpan, Mhico, O. F. 
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Norn el lecTo• como ,¡il no if'• la VS 
P<"'r>undocul.>r 11 lo' r>lanos ve•l'~"I"' del 
C<l•loc10, .,., 011ner11 un punto lle lu¡¡d 
11s.m~1,.co. en este caso sobre el tSY ~ CO'l 
s•grio negmlvo. acentu11ndo 8~ ol efecto 
l><'•Spectovo del .,.j,f,coo en el Wntoc!o venocal. 89 
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CJsa HJOolaC•On 

Auto1· 
Aro:¡. AuuMln H11rntlr\dll;r Navorro 
Ub•Citc1ón: 

º"'"'-!"''"' du IJ:> Lurnól:>. Méai<.o. O.r 

' '• 

la con51rucc1ón p<lfSPtt<::liva do curvas ¡mp!+ca 
la obrnnción de m.'is puntos, va ciuo <11ta us la 
un.ca man11111 do apu;u1n1;1r lo,. OJlU~. En 
cambio aUn en pen.P'Jtl•va una hnea 1...-;1a se 
du1e<mma con dos punlos. El fT'étodo RM al 
ofrecer un maneJo s1mul1~nll0 do !os ltSXIY 
... 1n¡;loli1-o1 .,¡ tra:o du c1.w.·J~. 
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Obr.1. 

Autor: 
Arq. Augusto H. Alv11rf!Z 
Ubleai:iátl· 
Col. Roma. M••ico. D.F. 

El ojo humano l•endf! a ident•hcar mtis la 
rel11c16n obje!o-lo•ma. q"e la 11!111ci6n objeto· 
pos•culn. s; 111 observa la fo1og111fí11 de EOI y 
lulll{IO ~ trazo la pesar df! 1111111 en d1s1inw1 
111....,.,osl • .., 11prec111rlll qu11 la lotogu1lia '""'" 
menor 11lec10 do fuga t.ob•e el l.SY q"e el 

92 Trato. 
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Obr,1 

A"I"' 
Atq lmam>I O•da<J,~<l B 
U1,,r,1c<d11 
Col ílor1d.i, M~"La. O.F, 
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Obra 
81bl101eca. Univl!l'sidad An.!ohunc 
Autor: 
A,q. tm.Jnol Ordorikl O. 
Ub1r:JJCi611: 
Loma del Negro. Edo. de Mhico. 

Los traros pe•spe<:lovos EOI y E02 difte,en da 
laJ lo1og1af!as en loa pumoms planos d11t>>do 11 

que .,. conlidmó lo información inic1al d6'1 
provecto. Como a.e dijo e11 la introducciór> di! 
este capl1Ulo. " normal que haya cambios 
dumn111 !a e¡ecuc16n de un proyecto. 



(1 mcm,l<J RM purm,ic "'"'"~cnt.1' tn t'I 
...,.DilC•O cuerpo!! tJ•~>mi!t"cos con un" 
"l"º"""'C•ón ¡¡.:;1•p1at,le. d<1 !JI modo <I"" lu~ 
JU•C•OS fJ co .... cc•Ol>l.'I de d•5f>o'IO PU"d•'" 
lmmularse de mannrn con1un1a .:i 

IO~r>l~n.mPtt1C05, pa~1ndG de ó•S10'" 1;1 
ptH5f>l'C1•~J y v•cever..a 
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Oh,,,. 

Hospornl Rl"Jl111nal?PEMEX 
Aufon•.s· 

Al!I. Ramón T!!ttl>S 
Ar11. Hhc:tm Vcl~lll<l'-'l 
Ar11 S'-'•oio TOU(!I 
Uhic,1c,.jn-

ArHo,e-.s: 
Arq. Ramón Tmr~ 
Arq. Hklor Velfll!luCl 
Arq. Sergio Tom!l 
Arq. Jor¡:¡o fü.101 

Ubic1tc1tSn· 
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Ohr.1 
C.i"'I H.lh•l,>~•ón 

~:'~"'fl,¡"I Oct,••·•o Mü"sc.11 
Uh•c.1ndn _ 
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Ob•,, 

Auf<W 
Au¡. Mano Schj111nan Gardullo 
Ub-c,Jcrdn 
Col. d~ Val!n, M~.,co. D.F. 

OebodD e lll-'fl le VS no n JM!fpend•culer a 
nmgun• dot la1 5UP8•f1ciM do la e<M1cac•6n, se 
ptodure el O!lecto de abanoco en lo• elornomto• 
v•!fl>tlll". E1 m.los noto"º t!'SIO et.-cto l'fl rl 

111110 que en la lotl){lrafia, va CI"""" el VltlO 

h11y m.los releronc•a• v en la fo\ogialia el 010 
'""""' tinnde a comp..rosar tas dctorm.ationes 
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Obr.1 

Ca~a H.il>•l"C•ón 
AutfJf 

ArQ íl<•na¡mln Ait)t1~~ 
Ub•c,1c,On_ 
S,in J...,l>rumo. Ml,.icn. o F 
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c ..... , H<1b1rnt16" !p1oym;10J 
Autm~s: 

Arq. B.m;i1•nm A11mas 
Ar<¡. M•guel Murgufa 

. ]~()•:J ~~~~~-;~;, Nuevo León. 105 
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~~;;;,0 Sucoal :.!FTV 

Aurrm•f 
AIQ- Bena¡mln Atllnas 
At<I M•\¡\J!!I Mut!Jula 

Ub•c • .ción: 
1 

El ROSARIO 
Uno<fod ffabi1ac1m1D 
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Obr.• 
C0 t<o.1 H,1!¡ot.lcoón 
A¡¡/ot 

An¡ Altw•tn Gon1~1"1 p010 
u1,,c.1c1á" 
o,~;~,n" 1J,.1 Nort~. Mé~ico. O F 
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Obra· 
Ed•loeio d11 Ofodnas 
Auiortts· 
Arq. Mario Lai;.o 
Arct. Femando S:mnt 
Ubicacldn: 
Av. Uni~m•idad Sur, M"'•leo. D.F. 
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Obra: 

Casma de Ve111n y Símbolo 
Auto~: 

Arq_ Ent1quo Espinos.u f". 
Ub1c.ic:,ón 

Bosriu"5 del Vall11, Co1tcalc:o. Edo. de Móxico 

L11 consltucc,oo perspe<:liv11 por mO!dio del 
procM1m•en1c 11ro-mé!rlco RM, permite o! 
momento de ejecutarse hecttr corrft<:clone• d8 
doKeno, de gran 11'\ldll sobre lodo cuando un 
proyacto ..., l!flCuentre en 1u etapa lnlclal de 
conc1>;>ción. ú por oso que lanto la RMI, 
RM2, AM251~. 'º" lienam•ftf'llllS operauvas 
duran!!!,,¡ P•OCP!.<l de disello. 

115 



116 

Obra: 
Ei1aciOn de Bombero' 
Autor: 
ArQ. Eugenio Pescha•d 
Ubic11c1dtt: 
Ciudad Universitaria. Mé•ico, D.F. 

Una de las c11n1cte<ls1tca" de la RM2. es 
fac1l1t11r la i;:onllr•Jcción ucomemce de 
..i.,..,ltfl!OS conlltflidos en un m,smo p1,,,,o 
como"" el caso de 111 escalere Que !.l! <lu~H" 

en la E02. Nl....e Que l'I plano Que c1mt11>f\f! "' 
pMfll d11 la 11SCale111 no es pe•p~"'d1culM a 1,1 
vs. 
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Obra: 
Conjunto Hllbllaciona1 CopilcolFOVJSSSTE 
Auto•r>s: 
Arq. Féli• Silnch11r 
A•q. Luis S~ncher 
A<q. Alberlo Robledo 
Arq. Fernllndo Mo1a 
Arq. GuMa~o López 

Copolro. MllottQ. D.F. 

Una v1ir adqu'""º el e<>u...,amot"'!O ""~~,.''° 
en._.¡ u.o di! la AMI. 11111empo de e1ecuco6n de 

un 1ra10 1>'-'!Pl'C!•~o como.,¡ Qu" se mu"ira 

'-'" !;.Q.I puMI! ~· d11 dos ho<i15. o lill vez 



L.l A!,I] p••""·'" l~ ~,,.,~t!L•~r,,¡n n••'"".,.1·vl'I 

o·n '"~"º' t •'"'1-'<' *"' IJ AMI. Y'' q,,.; •~s !!>"' 
.. ,_,,J,., ~·f·•',,, "( .. ,,,. '''·>~•··~" 

-..trl"l'·'"""'""'"I!' rn,.,,1Has qu<> <•!l f,1 RMI h"v 
q,.,. <l••<1·<t•' '"~ ,,.,1""'5 <lt.! IPI De~!lt.! lui>qo !'I 

"'"'''"""'"" rr,l~ 1•!•c.1s p.J•il Id tl••<l .. cc.on 

CJ''""',.'"''·' f""'P"~!"'"· ~"'' l.t~ flM;>~. ~ 
,,., .. ~ ,,,, , .. q ...... ,,., '"''"~ '"'""''""""" 
r~n•><I·'-""' nr.,-,.~.1,,,1 ¡i.:i•a l,1 Rr.11. flM~I par.1 
,_.,"ª''''jo_ Jhl<l•t'!1•loSI' "'"PIPaf cc:alqLWI 

,..,,,,.,,,,1 <I<' dh"I"· t• mc!u'n <!4' ~""''''""'" 
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~=~: H,,tm.:ic16n 

Autar;:f•• S~ncht.'l 
Arq_ S~nchn1 
A1Q_ Lu~•lo Robledo 

A111 :nando Motit 
Arq. F vo lópftl 
Aiq Gu~t1t 

Ub•cac11jn: M!hico, D.F. 
lDITlltS H•pOdrotno, 
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º"'" 
CJ • .> N.u.i,\J••"" 
Aur,,,,.1· 
Atq F¡,1,. S!nchez 
A1q Lu•s S~nchez 

Atr¡ Alb,..tto Robledo 
Aiq fflmando Mo!tl 
A•q Gus1a"o LOpe1 

1Jb•r•'í:1dn 
Col lmgac10n, Mhoco. D F 121 
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Obr,1 

C.:t!.il H.:tbi1Jc•6n 
Autotl!'J· 

A1q Quilawo [ichr.1m;tnn 
Arq. Gon111lo Gó...._,, PalilC•O 
Utm:,,c'6n 
Gu,1d.l!a¡a•a. J.il•.co 

Oht,1 

Autmr'•· 
A•q. Gus1avo Eicholmann 
AtQ Gonzalo Gómt!z Palacio 
Ub•c.1nd1J 

El Con!<>dt!fO. Cu111imalpa, M~uco. O.F 
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OhriJ 

Casa H~lll1aCJ<'>•1 
A<JWrl'• 

ArQ. Gus1a~o Eicllelmmm 

Aro Gon1;ilo Gómcz Palacio 
U01c11nón· 
Loma~ de Vista Hcrnmsa. M~"co. D.F. 123 



Obr11. 
Ed1lic10 do Ol1cinas 
Autor· 
A•Q. R+ca1do do V11!alranca 
Ub1c .. c1ón: 
Lo Oua Banda, MO>cico. O.F 
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Obra: 
Monumento 
Auror; 
Arq. Jesús Aguirre C6rd&n81 
Ubic11ción: 
Pasll<J d11 la Aelorme, MA•ico, D.F. 

Ante la impo1.1b1lidad da contar con la 
inlormoción comple1a dtl un P•O'(ltC!o, por 
ll•I•< asociadQ a oHen_,\ol u•banol d1•t•n1tr•. 
y por lo mismo fuMa da plano1 
arquiloclónicol. El mtnodo AM ol11tce la 
PD••b•hdad de cup1u_r11r ID inlormad6n 
ne<:ll!'SDria PO• medio de la 1nlerpr11tac10n 
Pl!fSpe<:lova de lotogn1f!a1. En cie'.ta mMhda 
e5la llS unl! tknica de lotomonta¡11. dlid11 
para casos como tri que olu1tr11 la EOI. 
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Obra: 
c .. ..,. H.:1bitací6n 
Autor 
Afq fran~15CO C UbJt:acidn. obatru•ial Gaifán 

00!.QUM d " tas Lomn M~ ' •oco. D.F, 
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Obm· 
lgles•a Pimbi1111lana 

~~~~r~ornbs On•clll Salgado 

Ub<C1tcfr'1n: d Mbico 
Toluca, Edo. 0 
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~:~~oón Santa Lucia lproyeclol 

~~~~~omás Garcla Salgado 

Ub1c11ctdn: _ ón Mihico, D.F 
Delt'gación Villa Ob•eg ' 

1 una let•D de 
Cuando ... requiere 11~~=1e. como en e! caso 
paralalu en una "':recomendable deducir el 
de p11no1 de E04. llPOVll•H en 81. 

PFA co11npo~::~er!ngo dol valor angular 
siempre y cua ~ 

10 
P•"m11an. 

dul .,11&ma d" pa11ioln a 

''-\'. 

]\ 
• :~: 1 

•,' 

·:: J .,_ , . .. 
·. ¡ 

i 

.. : 

'1 
1 

__ ,. __ -·· -•·<"·-~--<' •• , •• , . 

/ 

'/ 
/ 

/ 

r 

' '"1 ' ~J 
l'' . y ------~' A .Y--~- 1 

y ¡j 

8 

.,, 
E1 .. .: 
~ 



. ¡· ... r , 
l ''í .•. ~: ... ·r·~, --·~/:-~.-::.:~.~titi._J'. 

'1:'\'i'i~~:::::::'.:~· :: ;, '.:bl~C_Ir~;~~~J-. 

' .. l --·---- - - -=-- - . 
; ' ,.f; --=--X-~~~>~Sfa>~ r1 ...... ,,,,,,,A •• ,.,~H"~111ensun;'c•.•<'>1 
¡ ,. ~~-~~ -~ pmm•TPillc¡•'Culaf1tead,1ptarsus 0

1""'.'.-• / ' _.. ,: ~ _ __: "1 ·'O' --• 'd• _-..,.: ,±;::! •Utt0<0>mo.,.-1to•1l<11J..O<"<'!"llaldAMI AM2y 
• L , , , , , _ ~ ~ • a !as regl.n AM25 50 En má9 de 15 P•mwnn ' tt=•• :___ ---- - , --, ~· _! • entrenadasenRMI SfJl)udoob!.flr~a•queno 
, • ~ • : • 

1 -~ • Sl»JUliln en • \JOf un mismo proceso de 

, ~ - ------ - , '\ ~ deducc16n geomél,.ca lo cual no hace que ol 

~ ' ~ \ ~ .,L ~';)·: . •esu!lado buscado s<1a d•stir1to En [02 511 
---•- -· .----<-- - .;_¡,J , -~.~· 1luMrandostratosdeunm1smoCGen 

- -- -:----:-· !. :--\ 1 •• •• ___ --~. consnucc16r\S1mé!ncarcwectodef:SY, 
• ' ' ' • • • l'J!!Cuta<ros 1ndepcml;em~ment11 129 



130 

Ob'" 
Cd~ Hab11o1c•ón tomvoc1ol 
Auror: 
Arq Tom.'ls Oa•cia S111aado 
Ub1c/JC1dn 

S.m JMónimo, Mil•lco. O.F'. 
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