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Plano 

Ecuación Vectorial 

 

Ecuación general o implícita 
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Ecuación segmentaria 

 

Ecuación del plano determinado por 3 puntos 
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Planos paralelos 

 
 

Planos perpendiculares 

 

 
 
 
 
 

 

Ángulo entre planos 
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Posiciones Relativas del plano 
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Familias de planos 
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Ecuación Normal 
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Cónicas 

Ecuación general: 

 
● Es una ecuación de segundo grado con dos variables. 
● El término rectangular indica un giro. 

 
 

Sí A = C 
A = 0 o C = 0 (No 

simultáneamente) 
A y C son del 

mismo signo 
A y C son de 

distinto signo 

X^2 POSITIVO / 

EXISTE 

CIRCUNFERENCI

A 

e = 0 

PARÁBOLA 

ld // eje x 

E.parábola ⊥  eje x 

e = 1 
INDIFERENTE 

HIPÉRBOLA 

Eje focal // x 

e > 1 

"a" debajo de x 

Y^2 POSITIVO / 

EXISTE 

PARÁBOLA 

ld // eje y 

E.parábola ⊥ eje  y 

e = 1 

HIPÉRBOLA 

Eje focal // y 

e > 1 

"a" debajo de y 

A > C 

INDIFERENTE 

ELIPSE VERTICAL 

"b" > "a" 

0 > e < 1 

"a" debajo de y 

INDIFERENTE 

C > A 

ELIPSE 

HORIZONTAL 

"a" > "b" 

0 > e < 1 

"a" debajo de x 
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Circunferencia 

Definición: 
Es el lugar geométrico de un 
conjunto de puntos en un plano 
que conservan siempre una 
distancia constante​ de un ​punto 
fijo 
 
Leyenda: 
distancia constante: ​Radio 
punto fijo:​ Centro 
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Que representa el radio 
 

 
 

Forma ordinaria -> Forma general 

 

Forma general -> Forma ordinaria 
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Elipse 

Definición 
Es el lugar geométrico de un punto que se mueve en un plano de manera que la ​suma de 
sus distancias a dos puntos fijos​ (focos) de ese plano ​se mantiene constante​ y mayor 
que la distancia entre ellos (2a). 

Relación fundamental:    ​Excentricidad: + c = ab2  2  2
 e = c

a < 1  

Lado Recto:   ​Si ​A > C​, es una elipse VERTICALLR = a
2b2

 

Vertical Horizontal 

   b2
(x−h)2

+ a2
(y−k)2

= 1  

"a" debajo de Y 

Eje focal // eje Y 
a2

(x−h)2

+ b2
(y−k)2

= 1  

"a" debajo de X 

Eje focal // eje X 
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Horizontal con C = (ℎ;𝑘) 
 

a2
(x−h)2

+ b2
(y−k)2

= 1  

"a" debajo de X 

Eje focal // eje X 

 

Coordenadas: 
 

 

 

 
 
Trasladamos los ejes coordenados 
“x” e “y” de modo que coincidan 
con el nuevo centro (h; k) 
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Vertical con C = (ℎ;𝑘) 

b2
(x−h)2

+ a2
(y−k)2

= 1  

"a" debajo de Y 

Eje focal // eje Y 

 

Coordenadas: 

 

 

 
 
La traslación se realiza de la misma forma 
Y nos queda: 

 

Forma ordinaria -> Forma general 
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Forma general -> Forma ordinaria 
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Hipérbola 

Definición 
Es el lugar geométrico de un punto que se mueve en un plano de manera que ​el valor 
absoluto de la diferencia de sus distancias a dos puntos fijos​ (focos) del plano se 
mantiene constante y menor que la distancia entre dichos puntos​. 
En la ecuación general de la hipérbola si el término ​X^2​ y el término ​INDEPENDIENTE 
tienen distinto signo, la hipérbola tiene forma ​)(​ sin importar si el término ​X^2​ es ​NEGATIVO 
o ​POSITIVO 

Relación fundamental:    ​Excentricidad: + a = cb2  2  2
e = c

a > 1  

Lado Recto:  ​  ​Eje trasverso: LR = a
2b2

2a  V V| ′|  =   
Eje conjugado: 2b  AA| ′|  =   
 

Vertical Horizontal 

Término Y^2 Positivo 

a2
(y−k)2

− b2
(x−h)2

= 1  
Eje trasverso o focal // eje y 

Eje conjugado ⊥ eje y 

Ec. Ao:​  (x )  y − k =  ± b
a − h  

No está definida para:  

 − a < y < a  

Término X^2 Positivo 

a2
(x−h)2

− b2
(y−k)2

= 1  

Eje trasverso o focal // eje x 

Eje conjugado ⊥ eje x 

Ec. Ao:​  (x )  y − k =  ± a
b − h  

No está definida para:  

 − a < x < a  
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Horizontal con C = (0,0) 
 

Hipérbola con centro en el origen de 
coordenadas y eje coincidente con el eje 

coordenado “x” 
 

Término X^2 Positivo 

x2

a2 − b2
y2

= 1  

Eje trasverso sobre eje x 

Ec. Ao:​ x  y =  ± a
b  
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Vertical con C = (0,0) 
Centro en el origen y eje coincidente 
con el eje coordenado “y” 
 

Término Y^2 Positivo 

a2
y2

− x2

b2 = 1  
Eje trasverso sobre eje y 

Ec. Ao:​  x  y =  ± b
a  
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Horizontal con C = (ℎ;𝑘) 
Centro (h; k) y eje paralelo al eje 
coordenado “x” 

 
Término X^2 Positivo 

a2
(x−h)2

− b2
(y−k)2

= 1  

Eje trasverso // eje x 

Ec. Ao:​  (x )  y − k =  ± a
b − h  

 

Coordenadas: 

 

 

 

Trasladamos los ejes coordenados “x” e 
“y” de modo que coincidan con el nuevo 
centro (h; k) 

 
 
  

24 



Vertical con C = (ℎ;𝑘) 
Centro (h; k) y eje paralelo al eje 
coordenado “y” 
 

Término Y^2 Positivo 

a2
(y−k)2

− b2
(x−h)2

= 1  
Eje trasverso // eje y 

Ec. Ao:​  (x )  y − k =  ± b
a − h  

 

Coordenadas: 

 

 

 

 

La traslación se realiza de la misma forma 

Y nos queda 

 

Forma ordinaria -> Forma general 
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Forma general -> Forma ordinaria 
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Casos Particulares 

Hipérbola Equilátera o Rectangular 

 
Las longitudes de los ejes transverso y conjugado son iguales. 

 

 

Hipérbolas Conjugadas 

 
Si la longitud del eje transverso de una hipérbola es igual a la longitud del eje 

conjugado de otra y viceversa. 
ambas hipérbolas tienen el centro común, ambas asíntotas también son comunes y los 

focos equidistan del centro.  
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Parábola 

Definición 
Es el lugar geométrico de un punto que se mueve en un plano de manera que su distancia a 
una recta fija es siempre igual a su distancia a un punto fijo. 
El punto fijo no pertenece a la recta. 

Excentricidad: ​e = 1 

 

p Horizontal 

p(x )  (y )− k 2 = 4 − h  

Vertical 

p(y )  (x )− h 2 = 4 − k  

p>0 

 

Término Y^2 Positivo 

ld // eje y 

eje parábola ⊥  eje y, 

Se extiende hacia la derecha al ​±∞ 

Término X^2 Positivo 

ld // eje x 

eje parábola ⊥  eje x 

Se extiende hacia arriba al ​±∞ 

p<0 Término Y^2 Positivo 

ld // eje y 

eje parábola ⊥  eje y, 

Se extiende hacia la izquierda al ​±∞ 

Término X^2 Positivo 

ld // eje x 

eje parábola ⊥  eje x 

Se extiende hacia abajo al ​±∞ 
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Horizontal R+ con V = (0,0) 
Con vértice en el origen de coordenadas y eje 
coincidente con el eje x 
 

Término Y^2 Positivo 

ld // eje y 

eje parábola ⊥  eje y, 

Se extiende hacia la derecha al ​±∞ 
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Horizontal R- con V = (0,0) 
Con vértice en el origen de coordenadas y eje coincidente 
con el eje x 
 

Término Y^2 Positivo 

ld // eje y 

eje parábola ⊥  eje y, 

Se extiende hacia la izquierda al ​±∞ 
 
Los elementos son los mismos que en el caso anterior. 
Cambian sus coordenadas. 
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Vertical R± con V = (0,0) 

 

Término X^2 Positivo 

ld // eje x 

eje parábola ⊥  eje x 

Se extiende hacia arriba al ​±∞ 

Término X^2 Positivo 

ld // eje x 

eje parábola ⊥  eje x 

Se extiende hacia abajo al ​±∞ 
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Horizontal R± con V = (ℎ;𝑘) 
● Término Y^2 Positivo 

● ld // eje y 

● eje parábola ⊥  eje y, 
Coordenadas: 

 

 
Trasladamos los ejes coordenados “x” e 
“y” de modo que coincidan con el 
nuevo centro (h; k) 

 

Vertical R± con V = (ℎ;𝑘) 
● Término X^2 Positivo 

● ld // eje x 

● eje parábola ⊥  eje x 

Coordenadas: 

 
Trasladamos los ejes coordenados “x” e 
“y” de modo que coincidan con el nuevo 
centro (h; k) 
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Forma ordinaria -> Forma general 

 

Forma general -> Forma ordinaria 
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Espacios Vectoriales 

Definición 
Un ESPACIO VECTORIAL (EV) es un conjunto no vacío V de​ objetos (​Matrices, 
polinomios, funciones continuas, vectores, números (estructuras algebraicas))​, 
denominados vectores donde están definidas dos operaciones llamadas “suma” y “producto 
por escalar” que satisfacen los siguientes diez axiomas: 

10 Axiomas: 
 

SUMA 
 

Ley de composición interna LCI 
Ley de cerradura para la suma vectoria 

 

CONMUTATIVA 
 

ASOCIATIVA 

ELEMENTO NEUTRO 

ELEMENTO INVERSO 

PRODUCTO POR 
ESCALAR Ley de composición externa LCE 

Ley de cerradura de la multiplicación por escalar 

ASOCIATIVA 

DISTRIBUTIVA 
RESPECTO DE LA 

SUMA DE VECTORES 

DISTRIBUTIVA 
RESPECTO DE LA 

SUMA DE ESCALARES 

ELEMENTO NEUTRO  
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Subespacio vectorial 

 

Combinación Lineal 

 

Conjunto Generador 
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Base 
Una Base de un Espacio Vectorial es: ​Un conjunto finito de vectores linealmente 
independientes, que generan al Espacio Vectorial al cual pertenecen. 
 
Para verificar si los vectores del conjunto  ​S = {v1,v2,...,vn}  
son una base para el ​E.V. V = R^n​.  Hay que expresar el vector nulo como CL de estos.  
Es decir: ​0 = k1.v1 + k2.v2 + … + kn.vn​. Si organizamos esto de manera vertical como 
siempre, y sacamos su determinante, y este es ​DIFERENTE DE 0​, esto quiere decir que 
son ​Linealmente Independientes.​ Por lo que ​S ​genera a ​R^n​, y es ​BASE ​ de ​R^n 
Es decir: si ​S ​es​ LI​, y ​S ​genera a​ V, S ​es base de​ V = R^n​. 
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Dimensión 
Cantidad de vectores en una base 

 

 

Espacios renglones y columnas 

Espacios Renglones (filas) 

 

Espacios columnas 
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Coordenadas 
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Cambio de base 
Pasos para armar la matriz de cambio de base B -> B’: 

1. Expreso los vectores que componen a B como CL de los de B’ 
2. Escribo estos vectores, en las coordenadas de los vectores de B’. 

Osea, los escalares resueltos en el punto 1 organizados de manera vertical. 
3. Armo la matriz. 
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Transformaciones Lineales 

Función Vectorial F: V → W 
Una función vectorial relaciona cada vector de un espacio vectorial con un único vector de 
otro espacio vectorial 

 

Definición 
Si ​V​ y ​W​ son espacios vectoriales (​EV​) y ​F​ o ​T​ es una función que asocia cada vector de 
V​ con un único vector de ​W ​siendo ​F:​ ​𝑉→𝑊 w = F(v) ​y además ​F:​ ​𝑉→𝑊 ​cumple: 
 

1.  

2.  
Entonces ​F​ o​ T​ es transformación lineal (​TL​). 
 
Consideraciones: 

● No toda función vectorial será transformación lineal 
● Trabajamos sobre espacios vectoriales donde existen dos operaciones, suma y 

multiplicación por escalar la idea es que estas operaciones se preservan a través de 
la TL 

 
Si en vez de dos vectores tenemos “n” vectores y “n” escalares, combinando los puntos 1) y 
2), entonces: 
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Ejemplos: 

●  

●  

●  
A todos los elementos del EV. ​V​, la ​TL​ le hace corresponder el elemento cero. 

●  

 

 

Propiedades 
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Núcleo, kernel o espacio nulo 
Es el subconjunto de los vectores del ​EV V​ que tiene como imagen el vector nulo de ​W 
 

 
 

Imagen o recorrido 
Es el subconjunto de los vectores del ​EV W​ donde todos los vectores son imagen de algún 
vector del ​EV V​. Son los valores de la función cuando ​“v”​ varía en ​V 

 
 

Teorema de la dimensión 
La suma de la Nulidad de la transformación con el Rango de la transformación es igual a la 
dimensión del espacio vectorial de partida o dominio 
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Determinación por valores de una base 
Una TL está completamente determinada por los valores de una base. 
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Matriz Estándar 
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