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ALGUNAS
TRANSFORMACIONES
ESPECIALES

Transformaciones geométricas




TRANSFORMACIONES GEOMETRICAS EN EL PLANO

ROTACION DE ANGULO @

flx,y) =(0y) Biey
. y-‘— -
f(x,y) = (cos(p + a) ,sin(p + a)) |
Aplicando coseno y |
seno de la suma de dos u' :
angulos. YO 4= ———-
0
f(x,y) = (cos@-cosa—sing-sina ,sin¢ - cos a + sina - cose | | ay é |
X X Eje x
f(x,y) =(xcosep — ysing,xsin@ + y cos @)
X =cosa
Matriz de la transformacion: Ar = C9S ¢ —sSing y=sna
f sSin @ CoS @



REFLEXION O SIMETRIA DE EJE X

f(x;y) — (X,—y)

Ejemplo: 0C = (2,1)
f(00) = (2,-1)

Matriz de la transformacion:

19 I
e ' o Sl fuera el £(1,0) = (1,0)

Sl fuerael f(0,1) = (O’__l)

Mantienen la
direccion



REFLEXION O SIMETRIA DE EJE Y

; f(X,y)=(_x,y)

D -
E Ejemplo: 0C = (2,1)
S F@O0) = (-2,1)
Matriz de la transformacion:
-2 -2 -1 0 1 2 2

Sl fuera el £(1,0) = (—1,0)

Sl fuerael f(0,1) = @

4r=(o 1)

Mantienen la
direccion
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CORTE O DESLIZAMIENTO A LO LARGO DEL EJE X
.(CIZALLANTE)

fx,y)=x+k-yy)

Ejemplo: 0D = (2,3)

A D
| f(OD)=(2+2-3,3)
f(0OD) = (8,3)
e = 00 [
" b 3 b))
- Matriz de la transformacidn: *1r k«L
4=y 1
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CORTE O DESLIZAMIENTO A LO LARGO DEL EJE Y

.(CIZALLANTE)

_______

Dr

f(x,y)=(x,k-x+y)

Ejemplo: OD = (2,3)
f(OD) =(2,2-2+ 3)
f(OD) = (2,7)

Mantiene la
= (0,1
Sl fuera el £(0,1) = (0,1) P

Matriz de la transformacion: Af = (i 2)
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REFLEXION RESPECTO DE LA RECTA BISECTRIZ DEL
PRIMER CUADRANTE. y = X

fx,y) =, x)

o Ejemplo: OD = (2,3)

f(oD) =(3,2)
Matriz de la transformacion: Af — ((1) (]5)

‘_;" » Slfuerael f(1,1) = (1,1) Mantienen |a
Eﬂr Sl fuerael f(1,—-1) = (—1,1) direccion
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CONTRACCION O EXTENSION DE EJE X

f(x'y) — (Kx'y)

. Ejemplo: OB = (2,1)
D =D c S
. OB) = (2-3,1
g . i f(OB) = (2-3,1)
) f(OB) = (6,1) p K 0
=0 7)
B Matriz de la transformacion: 0 1
1'. ‘ ‘
AEA B
\ Slfuerael f(1,0) = @ Mantienen la
e | 2 3 4 5 E ? direccion
-1 Slfuerael f(0,1) =  (0,1)

Si0 <k <1CONTRACCION )
Sik >1EXTENSION O ESTIRAMIENTO
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f(x'y) — (X,Ky)

Ejemplo: OB = (2,1)

f(0B) = (2,1-2)
f(0B) = (2,2)

® Matriz de la transformacion:

Si0 <k <1CONTRACCION

Sl fuerael f(1,0) =
Sl fuerael f(0,1) =

Si k > 1 EXTENSION O ESTIRAMIENTO

w0

(0, k)

Af=((1) 13)

Mantienen la
direccion




ROTACION ALREDEDOR DE LOS EJES
CARTESIANOS

La rotacion indicada es en sentido
antihorario.

Para entender la rotacion en
_ R3 como una extension de la
B IR rotacion en R?, recordamos que

" X o ‘ -b el giro es sobre el eje z,
o perpendicular al plano

&_/- coordenado xy, y la componente
en z no tendra cambios
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Rotacion alrededor del eje z

-
x,'=x,cos6—x,s5mn¥f

< x,'=x,smé+ x, cos

1'31= Xy
L

MATRIZ DE LA ROTACION

cosf@ —sinf O
A=|sin8 cos@ O

0 0 1
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Rotacion alrededor del eje x y del eje y
Xz

Las ecuaciones sobre el ejex ey
pueden ser obtenidas mediante
permutaciones ciclicas de las
componente x; , X, X3

-
X,'=x, 080 -x, smf h=4

X,'=x,c086 = x,smd

{r'=xsinf+x 0080 T3

v'=x x'=x,8inf+x, cos
.

.

Matriz de la rotacion alrededor del eje x

1 0 0
A=10 cosf —sind

0O sinf cos@

<

'

x,'=x,cos8-x,snd

< x,'=x,sinf+x,cosd

X X

i
x;'=x,
h

A

X X
4t A
-~ -~

L] - I . -
x,'=x,cos8 - x, smd x,'=xco80+x,5n¢

TY RN 4

- L]
x,/'=x,sinf +x cosf) > < X=X,

' X,'==xsmf+x, cosd

\_- Yo
Matriz de la rotacién alrededor del eje y

cosf@ 0 siné
A= 0 1 0

—sin@ 0 cos@
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SIMETRIA RESPECTO DE LOS PLANOS COORDENADOS

Simetria respecto al plano xy f(x Y, Z) = (x, Y, —Z)

Matriz de la simetria respecto al plano xy

1 0 O
A={0 1 0
0 0 -1

o : Sl fuera el £(1,0,0) = (1,0,0)
P’ B \YETI N E]
2l 3 ~ Sl fuerael £(0,1,0) = (0,1,0) .

Sl fuera el £(0,0,1) = (0,0,—1)
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Simetria respecto al plano xz

fx,y,z) = (x,—y,2)

fG,y,2) =(—xy,2z) ~—— \%«% |

Matriz de la simetria respecto al plano yz

Matriz de la simetria respecto al plano xz

1 0 O
A=|10 -1 O
0 0 1

Sl fuerael £(1,0,0) = (1,0,0)

~1 0 0
SI fuera el £(1,0,0) = (=10,0) A=<O 1 0)

Sl fuerael £(0,1,0) = (0,-1,0) Sl fuera el £(0,1,0) = (0,1,0) 0O 0 1

Mantienen la
Sl fuerael £(0,0,1) = (0,0,1) e Sl fuera el £(0,0,1) = (0,0,1)
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Y | Si fuera un punto P(3,—-2,2)
6P Primero busco el punto A que resulta de la interseccion del plano con la recta
\A perpendicular que contiene al punto P
! x=3+21
riyy=-—2+21 Reemplazo en la ecuacién del plano para hallar A :
z=2+41 3+41—2+A+4+2+1=0

3+34=0->1=-1

Reemplazando en |la

4 . recta hallo el punto OP = 0A + PA
4 A(2,-3,1) OP" = (2,-3,1) + (-1,-1,-1)
OP" = (1,—4,0)

&  PA=(-1,-1,-1)

De la misma forma podria armar la
funcién si tomo un punto P genérico



Si fuera un punto P (x4, x5, x3)

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

x=x,+2 Reemplazo en la ecuacién del plano para hallar A :
r: y=x2+l X1+/1+XZ+A+.X'3+/1=O
_ —X1— X — X
Z—X3+/1 x1+x2+X3 +31=0 - A= 1 32 3
Reemplazando en la recta hallo el punto
_xl_ xz_xg _x]__ xZ_xg _xl_ xz_xg _ —X1— X2 — X3 —X1— X — X3 —X1— Xy — X3
A PA = ) )
2x1—x2—x3 —X1+2 Xo2—X3 —x1—x2+2x3
A( 3 ’ 3 ’ 3 )
OP = 0A + PA
OP\ _ (le_xz—xg —X1+2 xX,—Xx3 —xl—x2+2x3) (—xl—xz—xg —X1— X2—X3 —xl—xz—xg)
B 3 ’ 3 ’ 3 3 ’ 3 ’ 3
o5 (xl — 2Xy — 2X3 —2Xx1 + Xy — 2x3 —2x1 — 2%, + X3

3 3 3




Ejercicio 1. Sean los vectores w =(5.-2.4) v v=(-3,6.0) v sea la transformacion lineal

fige R® > R’ que le asigna a cada vector de R* su imagen especular con respecto al plano n. Se

a)

b)

c)

d)

conoce que g(u)=1v .

;La informacion dada es suficiente para definir el plano
mt? Justificar la respuesta vy en caso de ser posible dar la
ecuacion de dicho plano.

Identificar v definir mediante sus respectivas ecuaciones
a los subespacios Imagen y Nicleo de g

51 A4 es la matnz asociada a la transformacion g . jes A

una matrz mvolutiva? ;Es 4 una matnz idempotente?
Justificar y en caso de responder afirmativamente, indicar

el indice.

Si f: R’ — R’es la transformacion lineal que proyecta

ortogonalmente sobre el plano m, calcular f(u).










