
ALGUNAS
TRANSFORMACIONES

ESPECIALES

Transformaciones geométricas



TRANSFORMACIONES GEOMÉTRICAS EN EL PLANO

ROTACIÓN DE ÁNGULO 𝜑

Eje x

Eje y

x

y

x`

y`

𝛼
𝜑

𝑓 𝑥, 𝑦 = (𝑥`, 𝑦`)

𝑥 = cos 𝛼

𝑦 = 𝑠𝑖𝑛ෝ𝛼

𝑓 𝑥, 𝑦 = (cos 𝜑 + 𝛼 , sin 𝜑 + 𝛼 )
Aplicando coseno y 
seno de la suma de dos 
ángulos.

𝑓 𝑥, 𝑦 = (cos𝜑 ∙ cos 𝛼 − sin𝜑 ∙ sin 𝛼 , sin𝜑 ∙ cos 𝛼 + sin 𝛼 ∙ 𝑐𝑜𝑠𝜑

𝑓 𝑥, 𝑦 = (𝑥 cos𝜑 − 𝑦 sin𝜑 , 𝑥 sin𝜑 + 𝑦 cos𝜑)

Matriz de la transformación: 𝐴𝑓 =
cos𝜑 − sin𝜑
sin𝜑 cos𝜑



REFLEXIÓN O SIMETRÍA DE EJE X

𝑓 𝑥 , 𝑦 = (𝑥,−𝑦)

𝑓 𝑂𝐶 = (2, −1)

𝐸𝑗𝑒𝑚𝑝𝑙𝑜: 𝑂𝐶 = (2, 1)

Matriz de la transformación: 

𝐴𝑓 =
1 0
0 −1

SI fuera el 𝑓 1,0 =

SI fuera el 𝑓 0,1 =

(1,0)

(0, −1)

Mantienen la 
dirección



REFLEXIÓN O SIMETRÍA DE EJE Y

𝑓 𝑥 , 𝑦 = (−𝑥, 𝑦)

𝐸𝑗𝑒𝑚𝑝𝑙𝑜: 𝑂𝐶 = (2, 1)

𝑓 𝑂𝐶 = (−2, 1)

𝐴𝑓 =
−1 0
0 1Matriz de la transformación: 

(−1,0)SI fuera el 𝑓 1,0 =

SI fuera el 𝑓 0,1 = (0,1)

Mantienen la 
dirección



CORTE O DESLIZAMIENTO A LO LARGO DEL EJE X

.(CIZALLANTE)

𝑓 𝑥 , 𝑦 = (𝑥 + 𝑘 ∙ 𝑦, 𝑦)

𝐸𝑗𝑒𝑚𝑝𝑙𝑜: 𝑂𝐷 = (2, 3)

𝑓 𝑂𝐷 = (2 + 2 ∙ 3, 3)

𝑓 𝑂𝐷 = (8, 3)

Matriz de la transformación: 

𝐴𝑓 =
1 𝑘
0 1

SI fuera el 𝑓 1,0 = (1,0) Mantiene la 
dirección



CORTE O DESLIZAMIENTO A LO LARGO DEL EJE Y

.(CIZALLANTE)

𝑓 𝑥 , 𝑦 = (𝑥, 𝑘 ∙ 𝑥 + 𝑦)

𝐸𝑗𝑒𝑚𝑝𝑙𝑜: 𝑂𝐷 = (2, 3)

𝑓 𝑂𝐷 = (2, 2 ∙ 2 + 3)

𝑓 𝑂𝐷 = (2, 7)

Matriz de la transformación: 𝐴𝑓 =
1 0
𝑘 1

(0,1)SI fuera el 𝑓 0,1 =
Mantiene la 

dirección



REFLEXIÓN RESPECTO DE LA RECTA BISECTRIZ DEL

PRIMER CUADRANTE. 𝑦 = 𝑥

𝑓 𝑥 , 𝑦 = (𝑦, 𝑥)

𝐸𝑗𝑒𝑚𝑝𝑙𝑜: 𝑂𝐷 = (2, 3)

𝑓 𝑂𝐷 = (3, 2)

Matriz de la transformación: 𝐴𝑓 =
0 1
1 0

SI fuera el 𝑓 1,1 = (1,1)

SI fuera el 𝑓 1,−1 = (−1,1)

Mantienen la 
dirección



CONTRACCIÓN O EXTENSIÓN DE EJE X

𝑓 𝑥 , 𝑦 = (𝐾 ∙ 𝑥, 𝑦)

𝑓 𝑂𝐵 = (2 ∙ 3, 1)

𝐸𝑗𝑒𝑚𝑝𝑙𝑜: 𝑂𝐵 = (2, 1)

Matriz de la transformación: 
𝐴𝑓 =

𝐾 0
0 1

𝑓 𝑂𝐵 = (6 , 1)

𝑆𝑖 𝑘 > 1 𝐸𝑋𝑇𝐸𝑁𝑆𝐼Ó𝑁 𝑂 𝐸𝑆𝑇𝐼𝑅𝐴𝑀𝐼𝐸𝑁𝑇𝑂
𝑆𝑖 0 < 𝑘 < 1 𝐶𝑂𝑁𝑇𝑅𝐴𝐶𝐶𝐼Ó𝑁

(𝑘, 0)SI fuera el 𝑓 1,0 =

SI fuera el 𝑓 0,1 = (0,1)

Mantienen la 
dirección

B
`



CONTRACCIÓN O EXTENSIÓN DE EJE Y

𝑓 𝑥 , 𝑦 = (𝑥, 𝐾 ∙ 𝑦)

𝑓 𝑂𝐵 = (2, 1 ∙ 2)

𝐸𝑗𝑒𝑚𝑝𝑙𝑜: 𝑂𝐵 = (2, 1)

Matriz de la transformación: 𝐴𝑓 =
1 0
0 𝐾

𝑓 𝑂𝐵 = (2 , 2)

𝑆𝑖 𝑘 > 1 𝐸𝑋𝑇𝐸𝑁𝑆𝐼Ó𝑁 𝑂 𝐸𝑆𝑇𝐼𝑅𝐴𝑀𝐼𝐸𝑁𝑇𝑂𝑆𝑖 0 < 𝑘 < 1 𝐶𝑂𝑁𝑇𝑅𝐴𝐶𝐶𝐼Ó𝑁

(1,0)

(0, 𝑘)

SI fuera el 𝑓 1,0 =

SI fuera el 𝑓 0,1 =

Mantienen la 
dirección



ROTACION ALREDEDOR DE LOS EJES 
CARTESIANOS 

La rotación indicada es en sentido 
antihorario.

Para entender la rotación en 
𝑅3 como una extensión de la 
rotación en 𝑅2, recordamos que 
el giro es sobre el eje z, 
perpendicular al plano 
coordenado xy, y la componente 
en z no tendrá cambios



Rotación alrededor del eje z

MATRIZ DE LA ROTACIÓN

𝐴 =
cos 𝜃 − sin 𝜃 0
sin 𝜃 cos 𝜃 0
0 0 1



Rotación alrededor del eje x y del eje y

Las ecuaciones sobre el eje x e y 
pueden ser obtenidas mediante 
permutaciones cíclicas de las 
componente 𝑥1 , 𝑥2 , 𝑥3

Matriz de la rotación alrededor del eje x

𝐴 =
1 0 0
0 cos 𝜃 − sin 𝜃
0 sin 𝜃 cos 𝜃

Matriz de la rotación alrededor del eje y

𝐴 =
cos 𝜃 0 sin 𝜃
0 1 0

− sin 𝜃 0 cos 𝜃



SIMETRÍA RESPECTO DE LOS PLANOS COORDENADOS

𝑓 𝑥 , 𝑦, 𝑧 = (𝑥, 𝑦, −𝑧)

Matriz de la simetría respecto al plano xy

𝐴 =
1 0 0
0 1 0
0 0 −1

Simetría respecto al plano xy

SI fuera el 𝑓 1,0,0 = (1,0, 0)

SI fuera el 𝑓 0,1,0 =

SI fuera el 𝑓 0,0,1 =

(0,1, 0)

(0,0, −1)

Mantienen la 
dirección



𝑓 𝑥 , 𝑦, 𝑧 = (𝑥,−𝑦, 𝑧)

Matriz de la simetría respecto al plano xz

𝐴 =
1 0 0
0 −1 0
0 0 1

Matriz de la simetría respecto al plano yz

𝐴 =
−1 0 0
0 1 0
0 0 1

Simetría respecto al plano xz Simetría respecto al plano yz

𝑓 𝑥 , 𝑦, 𝑧 = (−𝑥, 𝑦, 𝑧)

Mantienen la 
dirección

SI fuera el 𝑓 1,0,0 =

SI fuera el 𝑓 0,1,0 =

SI fuera el 𝑓 0,0,1 =

SI fuera el 𝑓 1,0,0 =

SI fuera el 𝑓 0,1,0 =

SI fuera el 𝑓 0,0,1 =

(1,0, 0)
(−1,0, 0)

(0, −1, 0) (0, 1, 0)

(0,0, 1) (0,0,1)



REFLEXIÓN RESPECTO AL PLANO 𝑥 + 𝑦 + 𝑧 = 0

Si fuera un punto 𝑃(3, −2, 2)

𝑟: ቐ
𝑥 = 3 + 𝜆
𝑦 = −2 + 𝜆
𝑧 = 2 + 𝜆

Reemplazo en la ecuación del plano para hallar 𝜆 :
3 + 𝜆 − 2 + 𝜆 + 2 + 𝜆 = 0
3 + 3𝜆 = 0 → 𝜆 = −1

Reemplazando en la 
recta hallo el punto 
𝐴(2,−3, 1)

𝑃𝐴 = (−1,−1,−1)

𝑂𝑃` = 𝑂𝐴 + 𝑃𝐴
𝑂𝑃` = 2,−3,1 + −1,−1,−1

𝑂𝑃` = (1,−4, 0)

De la misma forma podría armar la 
función si tomo un punto P genérico

Primero busco el punto A que resulta de la intersección del plano con la recta
perpendicular que contiene al punto P



Si fuera un punto 𝑃(𝑥1, 𝑥2, 𝑥3)

• Primero busco el punto A que resulta de la intersección del plano con la recta
perpendicular que contiene al punto P

𝑟: ቐ

𝑥 = 𝑥1 + 𝜆
𝑦 = 𝑥2 + 𝜆
𝑧 = 𝑥3 + 𝜆

Reemplazo en la ecuación del plano para hallar 𝜆 :
𝑥1 + 𝜆 + 𝑥2 + 𝜆 + 𝑥3 + 𝜆 = 0

𝑥1 + 𝑥2 + 𝑥3 + 3𝜆 = 0 → 𝜆 =
−𝑥1 − 𝑥2 − 𝑥3

3

Reemplazando en la recta hallo el punto 

𝐴(𝑥1 +
−𝑥1 − 𝑥2 − 𝑥3

3
, 𝑥2 +

−𝑥1 − 𝑥2 − 𝑥3
3

, 𝑥3 +
−𝑥1 − 𝑥2 − 𝑥3

3
)

𝐴(
2𝑥1− 𝑥2−𝑥3

3
,
−𝑥1+2 𝑥2−𝑥3

3
, 
−𝑥1− 𝑥2+2𝑥3

3
)

𝑃𝐴 = (
−𝑥1 − 𝑥2 − 𝑥3

3
,
−𝑥1 − 𝑥2 − 𝑥3

3
,
−𝑥1 − 𝑥2 − 𝑥3

3
)

𝑂𝑃` = 𝑂𝐴 + 𝑃𝐴

𝑂𝑃` =
2𝑥1− 𝑥2−𝑥3

3
,
−𝑥1+2 𝑥2−𝑥3

3
,
−𝑥1− 𝑥2+2𝑥3

3
+

−𝑥1− 𝑥2−𝑥3

3
,
−𝑥1− 𝑥2−𝑥3

3
,
−𝑥1− 𝑥2−𝑥3

3

𝑂𝑃` = (
𝑥1 − 2𝑥2 − 2𝑥3

3
,
−2𝑥1 + 𝑥2 − 2𝑥3

3
,
−2𝑥1 − 2𝑥2 + 𝑥3

3
)








