
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

Recta en 
el Plano 

Matemática 

44ºº  AAññoo  
CC óó dd ..   11 44 00 55 -- 11 99   
AA uu tt oo rr aa ss   

AA nn tt oo nn ee ll aa   MM oo dd ii cc aa   
MM óó nn ii cc aa   NN aa pp oo ll ii tt aa nn oo   

DD pp tt oo ..   dd ee   MM aa tt ee mm áá tt ii cc aa   



 

                                                      P O L I T E C N I C O  1 

Dado un punto 𝑝଴ del plano y un vector no nulo 𝑢ሬ⃗ , definimos la 

recta en el plano 𝑅 paralela al vector  𝑢ሬ⃗  y que pasa por el punto 

𝑝଴ como el lugar geométrico de los puntos 𝑝 del plano tales que: 

𝑝଴𝑝ሬሬሬሬሬሬ⃗ ∥ 𝑢ሬ⃗        ó      𝑝଴𝑝ሬሬሬሬሬሬ⃗ = 0ሬ⃗  

Definición: Recta en el Plano como lugar geométrico 

Ecuación Vectorial de una recta 𝑹 en el plano 

Dados   𝑝଴ ∈ 𝑅 ∧ 𝑢ሬ⃗ ∥ 𝑅 ∧ 𝑢ሬ⃗ ≠ 0ሬ⃗  : 

𝑝 ∈ 𝑅 ⟺   𝑝଴𝑝ሬሬሬሬሬሬ⃗ = 𝜆𝑢ሬ⃗        𝜆 ∈ ℝ 

ECUACIÓN VECTORIAL y ECUACIONES PARAMÉTRICAS DE LA RECTA EN EL 

PLANO 

 

 

 

 

 

 

 

De la definición podemos observar: 

Si   𝑝଴𝑝ሬሬሬሬሬሬ⃗ ∥ 𝑢ሬ⃗ ⟺ 𝑝଴𝑝ሬሬሬሬሬሬ⃗ = 𝜆𝑢ሬ⃗   con 𝜆 ∈ ℝ − {0} (1) 

Observa que si 𝜆 = 0 ⟹ 𝑝଴𝑝ሬሬሬሬሬሬ⃗ = 0 𝑢ሬ⃗ = 0ሬ⃗  (2) 

De (1) y (2) obtenemos que: 

𝑝 ∈ 𝑅 ⟺   𝑝଴𝑝ሬሬሬሬሬሬ⃗ = 𝜆𝑢ሬ⃗        𝜆 ∈ ℝ 

 

 

 

 

 

Ahora, fijemos un sistema coordenado {𝑜, 𝚤, 𝚥}, como se 

muestra en la figura de la derecha. Vamos a analizar qué 

características poseen las coordenadas de los puntos que 

pertenecen a esta recta.  

Sabemos que 𝑅 ∥ 𝑢ሬ⃗ = (𝑢ଵ; 𝑢ଶ) y que 𝑝଴(𝑥଴; 𝑦଴) ∈ 𝑅. 

𝑝(𝑥; 𝑦) ∈ 𝑅 ⟺   𝑝଴𝑝ሬሬሬሬሬሬ⃗ = 𝜆𝑢ሬ⃗        𝜆 ∈ ℝ ⟺ 

 ⟺ (𝑥 − 𝑥଴; 𝑦 − 𝑦଴) = 𝜆 ∙ (𝑢ଵ; 𝑢ଶ);   𝜆 ∈ ℝ ⟺ 

 ⟺ (𝑥 − 𝑥଴; 𝑦 − 𝑦଴) = (𝜆 ∙ 𝑢ଵ; 𝜆 ∙ 𝑢ଶ);   𝜆 ∈ ℝ ⟺ 

 ⟺ ൜
𝑥 − 𝑥଴ = 𝜆 ∙ 𝑢ଵ

𝑦 − 𝑦଴ = 𝜆 ∙ 𝑢ଶ
      ;  𝜆 ∈ ℝ ⟺  
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Ecuaciones Paramétricas de una recta 𝑹 en el plano 

Dados   𝑝଴(𝑥଴; 𝑦଴) ∈ 𝑅 ∧ 𝑢ሬ⃗ = (𝑢ଵ; 𝑢ଶ) ∥ 𝑅 ∧ 𝑢ሬ⃗ ≠ 0ሬ⃗  : 

𝑅) ൜
𝑥 = 𝑥଴ + 𝜆 ∙ 𝑢ଵ

𝑦 = 𝑦଴ + 𝜆 ∙ 𝑢ଶ
      ;  𝜆 ∈ ℝ  

Son las ecuaciones paramétricas de una recta en el plano 

 ⟺ ൜
𝑥 = 𝑥଴ + 𝜆 ∙ 𝑢ଵ

𝑦 = 𝑦଴ + 𝜆 ∙ 𝑢ଶ
      ;  𝜆 ∈ ℝ  

 

 

 

 

 

 

 

Ejemplo 

Obtiene las ecuaciones paramétricas de la recta 𝑆 ∥ 𝑢ሬ⃗ = (2; 1) tal que 𝑝଴(−2; 1) ∈ 𝑆 y luego: 

(a) Determina las coordenadas de dos puntos de 𝑆. 

(b) Dibuja la recta 𝑆. 

(c) Determina analíticamente si el punto 𝑞(2; 4) ∈ 𝑆. 

Resolución: 

Ecuaciones paramétricas:  

𝑆) ൜
𝑥 = −2 + 2 ∙ 𝜆 

𝑦 = 1 + 1 ∙ 𝜆
      ;  𝜆 ∈ ℝ  

(𝑎) 𝜆 = 1 ⟹ 𝑥 = 0 ∧ 𝑦 = 2 ⟹ 𝑝ଵ(0; 2) ∈ 𝑆 (b)  

 𝜆 = 2 ⟹ 𝑥 = 2 ∧ 𝑦 = 3 ⟹ 𝑝ଶ(2; 3) ∈ 𝑆 

 

(𝑐) ቄ
2 = −2 + 2𝜆

4 = 1 + 𝜆
  

→ 𝜆 = 2
→ 𝜆 = 3

඀  ≠⇒ 𝑞 ∉ 𝑆  

 

OBSERVACIONES IMPORTANTES 

 Cada valor real de 𝜆 determina un único punto 𝑝 ∈ 𝑅, y recíprocamente. Es 
decir, existe una relación biunívoca entre los parámetros y los puntos de una 
recta. 

 Una recta en el plano posee infinitas ecuaciones paramétricas (esto se debe, por 
ejemplo, a que existen infinitos vectores paralelos a ella) 

 Toda recta en el plano se puede describir con ecuaciones paramétricas. 
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ACTIVIDADES 

1. Determina ecuaciones paramétricas para la recta 𝑅 si 𝑢ሬ⃗ = (2; −2) ∥ 𝑅 ∧ 𝑝(5; 0) ∈ 𝑅, y luego: 

a. Determina analíticamente si 𝑞(5; 1) ∈ 𝑅. 

b. Obtiene la intersección de 𝑅 con los ejes coordenados. 

2. Obtiene las ecuaciones paramétricas de la recta 𝑎𝑏ሬ⃖ሬሬ⃗   siendo 𝑎(2; 3) y 𝑏(−1; 2). 

3. Determina ecuaciones paramétricas para la recta 𝑅 paralela a la recta 𝑆) ൜
𝑥 = 5 + 𝑡
𝑦 = 2 − 𝑡

  ; 𝑡 ∈ ℝ, y que 

pasa por el punto 𝑞(1; 1). 

4. Determina ecuaciones paramétricas para la recta 𝑅 perpendicular a la recta 𝑆) ൜
𝑥 = 1 + 2𝑡
𝑦 = 1 − 𝑡

  ; 𝑡 ∈ ℝ, 

y que pasa por el punto 𝑞(−1; 1). 

5. Encuentra, si es que existe, analíticamente el punto de intersección de las rectas: 

𝑆) ൜
𝑥 = 1 + 𝑡

𝑦 = −1 + 4𝑡
  ; 𝑡 ∈ ℝ        y          𝑅) ൜

𝑥 = 6 − 2𝜆
𝑦 = −3 + 3𝜆

  ; 𝜆 ∈ ℝ 

6. Una partícula se mueve a velocidad constante siguiendo una trayectoria recta descripta en la 

ecuación ൜
𝑥 = 4 − 𝑡

𝑦 = 2 + 4𝑡
  , donde 𝑡 es el tiempo medido en segundos. Responde: 

a. ¿En qué sentido se “traslada” la partícula sobre la recta? 

b. ¿Pasa por el punto de coordenadas (0; 18)? Si tu respuesta es afirmativa, ¿en qué 

instante lo hace? 

c. En algún instante, ¿se chocará con otra partícula cuya trayectoria es ൜
𝑥 = 2 + 𝑡
𝑦 = 7 − 𝑡

  ? 

7. Un móvil se desplaza durante 2 horas en línea recta siguiendo la trayectoria descripta por las 

ecuaciones ൜
𝑥 = 20 𝑡
𝑦 = 15 𝑡

  , donde 𝑡 es el tiempo medido en horas; luego de esas dos horas iniciales, 

cambia la trayectoria, siguiendo en línea recta, pero ésta se describe con  ൜
𝑥 = −10 + 25 𝑡

𝑦 = 30
  . 

a. ¿Cuáles son las coordenadas del punto donde cambia de trayectoria? 

b. Realiza un croquis de la trayectoria del móvil 

c. Un segundo coche se está desplazando simultáneamente con la trayectoria   

൜
𝑥 = 60 − 3 𝑡

𝑦 = 12 𝑡
  . ¿En algún instante se chocarán ambos coches? 
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Ecuación Canónica o Simétrica de una recta 𝑹 en el plano 

Dados   𝑝଴(𝑥଴; 𝑦଴) ∈ 𝑅 ∧ 𝑢ሬ⃗ = (𝑢ଵ; 𝑢ଶ) ∥ 𝑅 ∧ 𝑢ଵ ≠ 0 ∧ 𝑢ଶ ≠ 0 : 

𝑅)
𝑥 − 𝑥଴

𝑢ଵ
=

𝑦 − 𝑦଴

𝑢ଶ
 

Es la ecuación simétrica de una recta en el plano 

ECUACIÓN CANÓNICA (SIMÉTRICA) y CARTESIANA (GENERAL) de la RECTA EN 

EL PLANO 

Las ecuaciones que analizaremos a partir de ahora, suelen llamarse “cartesianas” por el motivo en que 

las condiciones sobre las coordenadas de los puntos para que pertenezcan a una recta en particular se 

establecen sólo, algebraicamente, sobre éstas y no “dependen” de otro parámetro, como sucede en las 

ecuaciones analizadas anteriormente. Estas ecuaciones nos brindan sólo información geométrica de 

la recta. 

Sabiendo que 𝑅 ∥ 𝑢ሬ⃗ = (𝑢ଵ; 𝑢ଶ) ≠ 0ሬ⃗   y  que  𝑝଴(𝑥଴; 𝑦଴) ∈ 𝑅, se puede escribir: 

൜
𝑥 = 𝑥଴ + 𝜆 ∙ 𝑢ଵ

𝑦 = 𝑦଴ + 𝜆 ∙ 𝑢ଶ
      ;  𝜆 ∈ ℝ  

Si 𝑢ଵ ≠ 0 ∧ 𝑢ଶ ≠ 0:  ቐ
𝜆 =

௫ି௫బ

௨భ

𝜆 =
௬ି௬బ

௨మ

      ;  𝜆 ∈ ℝ ⟹ 𝜆 =
௫ି௫బ

௨భ
=

௬ି௬బ

௨మ
 

 

 

 

 

 

 

Ejemplo 

Sea la recta 𝑆)  
௫ିଵ

ଶ
=

௬ିଷ

଺
 : 

(a) Obtiene las componentes de un vector paralelo a  𝑆. 

(b) Calcula las coordenadas de dos puntos pertenecientes a  𝑆. 

(c) Determina analíticamente si el punto 𝑞(2; 4) ∈ 𝑆. 

Resolución: 

 (𝑎) 𝑤 ሬሬሬሬ⃗ = (2; 6) ∥ 𝑆 (b)  𝑎(1; 3) ∈ 𝑆 

 Si 𝑥 = 0 ⟹
−1

2
=

𝑦−3

6
⟹ 𝑦 = 0        ∴ 𝑏(0; 0) ∈ 𝑆 

(𝑐) ൞

௫ିଵ

ଶ
=

ଶିଵ

ଶ
=

ଵ

ଶ
௬ିଷ

଺
=

ସିଷ

଺
=

ଵ

଺

    ං    ≠⇒ 𝑞 ∉ 𝑆  
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Ecuación Cartesiana o General de una recta 𝑹 en el plano 

𝑅)𝑎𝑥 + 𝑏𝑦 + 𝑐 = 0 

Es la ecuación general de una recta en el plano, donde 𝑎, 𝑏 y 𝑐 son coeficientes 

de la ecuación, y,  𝑎 y 𝑏 no pueden ser simultáneamente nulos. 

OBSERVACIONES IMPORTANTES 

 Una recta en el plano posee infinitas ecuaciones simétricas (esto se debe, por 
ejemplo, a que existen infinitos vectores paralelos a ella) 

 No toda recta en el plano se puede describir con una ecuación simétrica. En 
efecto: 

o Como 𝑢ଵ ≠ 0 ⟹ 𝑅 no puede ser vertical. 

o Como 𝑢ଶ ≠ 0 ⟹ 𝑅 no puede ser horizontal. 

 

Sabiendo que 𝑅 ∥ 𝑢ሬ⃗ = (𝑢ଵ; 𝑢ଶ) ≠ 0ሬ⃗   y  que  𝑝଴(𝑥଴; 𝑦଴) ∈ 𝑅, se puede escribir: 

൜
𝑥 = 𝑥଴ + 𝜆 ∙ 𝑢ଵ

𝑦 = 𝑦଴ + 𝜆 ∙ 𝑢ଶ
      ;  𝜆 ∈ ℝ  

Como el vector es no nulo, alguna de sus componentes no debe ser nula, sin pérdida de 
generalidad, suponemos que 𝑢ଵ ≠ 0. Así, podemos escribir el parámetro en función de 𝑥, 𝑥଴ y 

𝑢ଵ, es decir: 𝜆 =
௫ି௫బ

௨భ
 (1) 

Entonces como  𝑦 = 𝑦଴ + 𝜆 ∙ 𝑢ଶ, podemos sustituir por (1): 

𝑦 = 𝑦଴ + 𝜆 ∙ 𝑢ଶ = 𝑦଴ +
𝑥 − 𝑥଴

𝑢ଵ
∙ 𝑢ଶ =

𝑢ଵ ∙ 𝑦଴

𝑢ଵ
+

(𝑥 − 𝑥଴) ∙ 𝑢ଶ

𝑢ଵ
 

Trabajando algebraicamente la expresión, queda: 

𝑢ଵ𝑦 = 𝑢ଵ𝑦଴ + 𝑢ଶ𝑥 − 𝑢ଶ𝑥଴ 

𝑢ଶ𝑥 − 𝑢ଵ𝑦 + 𝑢ଵ𝑦଴ − 𝑢ଶ𝑥଴ = 0 

𝑢ଶ𝑥 + (−𝑢ଵ)𝑦 + [𝑢ଵ𝑦଴ − 𝑢ଶ𝑥଴] = 0 

Renombramos las constantes, para que quede más prolijo: 

𝑎 = 𝑢ଶ

𝑏 = (−𝑢ଵ)
𝑐 = 𝑢ଵ𝑦଴ − 𝑢ଶ𝑥଴

 

Así, la ecuación queda: 
𝑎𝑥 + 𝑏𝑦 + 𝑐 = 0 
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 Interpretación geométrica de los coeficientes  𝒂 y 𝒃 

Sabemos que el vector 𝑢ሬ⃗ = (𝑢ଵ; 𝑢ଶ) ∥ 𝑅; llamemos 𝑛ሬ⃗  al vector 
formado por los coeficientes 𝑎 y 𝑏, es decir 𝑛ሬ⃗ = (𝑎; 𝑏), que es 
un vector no nulo. 

𝑛ሬ⃗ × 𝑢ሬ⃗ = (𝑎, 𝑏) × (𝑢ଵ; 𝑢ଶ) = (𝑢ଶ; −𝑢ଵ) × (𝑢ଵ; 𝑢ଶ)
= 𝑢ଶ𝑢ଵ + (−𝑢ଵ)𝑢ଶ = 0 

Así, entonces: 𝑛ሬ⃗ × 𝑢ሬ⃗ = 0 ⟹ 𝑛ሬ⃗ ⊥ 𝑢ሬ⃗ ⟹ 𝑛ሬ⃗ ⊥ 𝑅 

Con este resultado podemos observar que la ecuación cartesiana es muy fácil de utilizar si 
lo que se tiene por dato ya no es un vector paralelo a la recta sino uno perpendicular, pues 
sus componentes son los primeros dos coeficientes de la ecuación. 

Ejemplo 

1) Obtiene1 la ecuación cartesiana de la recta 𝑆 ⊥ 𝑢ሬ⃗ = (2; 1) tal que 𝑝଴(−2; 6) ∈ 𝑆 y luego: 

(a) Determina las coordenadas de dos puntos de 𝑆. 

(b) Determina analíticamente si el punto 𝑞(2; 4) ∈ 𝑆. 

Resolución: 

Ecuación cartesiana: 𝑆)𝑎𝑥 + 𝑏𝑦 + 𝑐 = 0 

𝑎 = 2 ∧ 𝑏 = 1 

𝑆) 2𝑥 + 1𝑦 + 𝑐 = 0 (*) 

Como 𝑝଴(−2; 6) ∈ 𝑆, sus coordenadas cumplen la ecuación (*), entonces: 

𝑆) 2 ∙ (−2) + 1 ∙ 6 + 𝑐 = 0 

∴ 𝑐 = (−2) 

∴ 𝑆) 2𝑥 + 𝑦 − 2 = 0 

(a) Para determinar coordenadas de puntos de paso se suele asignar un valor a una de las variables 

𝑥 o 𝑦, y, luego obtener la restante. 

Si 𝑥 = 0 ⟹ 𝑦 − 2 = 0 ⟹ 𝑦 = 2      ∴ 𝑝ଵ(0; 2) ∈ 𝑆  

Si 𝑦 = 0 ⟹ 2𝑥 − 2 = 0 ⟹ 𝑥 = 1      ∴ 𝑝ଶ(1; 0) ∈ 𝑆  

(b) Si un punto pertenece a una recta, sus coordenadas deben cumplir con la ecuación, así que 

deberemos reemplazar, hacer las cuentas y verificar: 

2 ∙ 2 + 4 − 2 = 6 ≠ 0 

∴ 𝑞 ∉ 𝑆 

                                                           
1 Obtener la ecuación cartesiana de una recta, implica obtener los valores de sus coeficientes. 
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2) Obtiene la ecuación general de la recta 𝑝𝑞ሬ⃖ሬሬ⃗ , siendo 𝑝(−2; 3) y 𝑞(2; 4) 

El vector 𝑝𝑞ሬሬሬሬ⃗ = (4; 1) ∥ 𝑝𝑞ሬ⃖ሬሬ⃗ , entonces el vector 𝑛ሬ⃗ = (1; −4) ⊥ 𝑝𝑞ሬ⃖ሬሬ⃗  (¿por qué?) 

Con esto 𝑎 = 1 ∧ 𝑏 = −4 

𝑝𝑞ሬ⃖ሬሬ⃗ ) 𝑥 − 4𝑦 + 𝑐 = 0 

Como 𝑝(−2; 3) ∈ 𝑝𝑞ሬ⃖ሬሬ⃗ ∶          𝑝𝑞ሬ⃖ሬሬ⃗ ) (−2) − 4 ∙ 3 + 𝑐 = 0 ⟹ 𝑐 = 14 

∴ 𝑝𝑞ሬ⃖ሬሬ⃗ ) 𝑥 − 4𝑦 + 14 = 0 

 

OBSERVACIONES IMPORTANTES 

 Una recta en el plano posee infinitas ecuaciones cartesianas (esto se debe, por 
ejemplo, a que existen infinitos vectores perpendiculares a ella) 

 Toda recta en el plano se puede describir con ecuaciones cartesianas. 

  (0; 0) ∈ 𝑆) 𝑎𝑥 + 𝑏𝑦 + 𝑐 = 0 ⟺ 𝑐 = 0 

 

ACTIVIDADES 

8. En cada caso, determina la ecuación cartesiana de la recta 𝑅: 

a. 𝑝(3; 1) ∈ 𝑅  ∧    𝑛ሬ⃗ = (2; −4) ⊥ 𝑅 

b. 𝑝(2; −3) ∈ 𝑅  ∧    𝑢ሬ⃗ = (1; −4) ∥ 𝑅 

c. 𝑝(2; 1) ∈ 𝑅  ∧    𝑆)2𝑥 + 𝑦 + 1 = 0 ⊥ 𝑅 

d. 𝑝(−5; 2) ∈ 𝑅  ∧    𝑇) ൜
𝑥 = 1 + 𝑡
𝑦 = 2 − 𝑡

  es perpendicular a 𝑅 

e.  𝑢ሬ⃗ = (1; −4) ∥ 𝑅 ∧    𝑝 ∈ 𝑅 , además 𝑝 ∈ 𝑆 ∩ 𝑇, siendo 𝑆)𝑥 − 𝑦 + 1 = 0 y 𝑇)
௫ାଶ

ସ
=

௬ିଷ

ିସ
 

9. Determina la ecuación canónica de la recta que: 

a. es paralela al vector 𝑢ሬ⃗ = (−1; 2)  y contiene al punto  𝑝(5; −1) 

b. pasa por los puntos  𝑝(2; 3) y  𝑞(−1; 5) 

c. es perpendicular al vector  𝑛ሬ⃗ = (3; −7)  y pasa por el origen de coordenadas. 

10. Determina, en cada caso, la intersección de las rectas 𝑅 y 𝑆: 

a. 𝑅)2𝑥 + 5𝑦 − 4 = 0 ∧   𝑆)𝑥 − 𝑦 + 5 = 0 

b. 𝑅) ൜
𝑥 = 1 + 𝑡

𝑦 = 2 − 3𝑡
  ; 𝑡 ∈ ℝ  ∧    𝑆)2𝑥 − 𝑦 − 5 = 0 

c. 𝑅) 3𝑥 + 𝑦 − 4 = 0 ∧   𝑆) 6𝑥 + 2𝑦 + 5 = 0 
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ESTUDIO ANALÍTICO DE LAS POSICIONES RELATIVAS DE DOS RECTAS EN EL 

PLANO DADAS SUS ECUACIONES CARTESIANAS 

Tenemos las rectas 𝑅ଵ)𝑎ଵ𝑥 + 𝑏ଵ𝑦 + 𝑐ଵ = 0  y  𝑅ଶ)𝑎ଶ𝑥 + 𝑏ଶ𝑦 + 𝑐ଶ = 0. Veamos qué 
información podemos extraer de sus posiciones relativas mediante el estudio de los 
coeficientes de las mismas. 

Recordemos que de las ecuaciones cartesianas podemos “leer” vectores perpendiculares a 
las rectas, así entonces: 

𝑛ଵሬሬሬሬ⃗ = (𝑎ଵ; 𝑏ଵ) ⊥ 𝑅ଵ   ∧   𝑛ଶሬሬሬሬ⃗ = (𝑎ଶ; 𝑏ଶ) ⊥ 𝑅ଶ  

Perpendicularidad 

𝑅ଵ ⊥ 𝑅ଶ ⟺ 𝑛ଵሬሬሬሬ⃗ ⊥ 𝑛ଶሬሬሬሬ⃗ ⟺ 𝑛ଵሬሬሬሬ⃗ × 𝑛ଶሬሬሬሬ⃗ = 0 ⟺ 

 ⟺ 𝑎ଵ𝑎ଶ + 𝑏ଵ𝑏ଶ = 0 

 

 

Paralelismo 

𝑅ଵ ∥ 𝑅ଶ ⟺ 𝑛ଵሬሬሬሬ⃗ ∥ 𝑛ଶሬሬሬሬ⃗ ⟺ 𝑛ଵሬሬሬሬ⃗ = 𝜏  𝑛ଶሬሬሬሬ⃗ , para algún 𝜏 ∈ ℝ − {0} 

Si todas las componentes de los vectores son no nulas, 
podremos ver que: 

𝑅ଵ ∥ 𝑅ଶ ⟺
𝑎ଵ

𝑎ଶ
=

𝑏ଵ

𝑏ଶ
 

Observación: (siempre bajo el supuesto de componentes no nulas) 

𝑅ଵ = 𝑅ଶ ⟺
𝑎ଵ

𝑎ଶ
=

𝑏ଵ

𝑏ଶ
=

𝑐ଵ

𝑐ଶ
 

En efecto: 

⟹) si 𝑅ଵ = 𝑅ଶ significa que son paralelas (1) y coincidentes (2) 

De (1) tenemos:  

𝑎ଵ

𝑎ଶ
=

𝑏ଵ

𝑏ଶ
= 𝜏 ⟹ (𝑎ଵ = 𝜏 𝑎ଶ   ∧   𝑏ଵ = 𝜏 𝑏ଶ) 

Así, 𝑅ଵ) 𝜏 𝑎ଶ𝑥 + 𝜏 𝑏ଶ𝑦 + 𝑐ଵ = 0 
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De (2) tenemos que si 𝑝଴(𝑥଴; 𝑦଴) ∈ 𝑅ଵ ⟺ 𝑝଴(𝑥଴; 𝑦଴) ∈ 𝑅ଶ, es decir que 
sus coordenadas cumplen con ambas ecuaciones. Entonces: 

൜
𝜏 𝑎ଶ𝑥 + 𝜏 𝑏ଶ𝑦 + 𝑐ଵ = 0 → 𝑐ଵ = −(𝜏 𝑎ଶ𝑥଴ + 𝜏 𝑏ଶ𝑦଴) = −𝜏 . (−𝑐ଶ) = 𝜏. 𝑐ଶ

𝑎ଶ𝑥଴ +  𝑏ଶ𝑦଴ + 𝑐ଶ = 0
 

∴
𝑐ଵ

𝑐ଶ
= 𝜏 

⟸) si   
௔భ

௔మ
=

௕భ

௕మ
=

௖భ

௖మ
= 𝜏 ≠ 0 

Debemos demostrar 𝑝଴(𝑥଴; 𝑦଴) ∈ 𝑅ଵ ⟺ 𝑝଴(𝑥଴; 𝑦଴) ∈ 𝑅ଶ, para cualquier 𝑝଴ 

Si 𝑝଴(𝑥଴; 𝑦଴) ∈ 𝑅ଵ ⟺ 𝑎ଵ𝑥଴ +  𝑏ଵ𝑦଴ + 𝑐ଵ = 0 ⟺ 𝜏 𝑎ଶ𝑥଴ +  𝜏 𝑏ଶ𝑦଴ + 𝜏 𝑐ଶ = 0 

⟺ 𝜏 (𝑎ଶ𝑥଴ +  𝑏ଶ𝑦଴ + 𝑐ଶ) = 0 ⟺ 𝑎ଶ𝑥଴ +  𝑏ଶ𝑦଴ + 𝑐ଶ = 0 ⟺ 𝑝଴(𝑥଴; 𝑦଴) ∈ 𝑅ଶ 

Rectas secantes – Ángulo entre rectas 

Primero, definamos Ángulo entre dos rectas: 

 

 

 

 

 

Se puede ver que 𝑅ଵ
∧𝑅ଶ = 𝑛ଵሬሬሬሬ⃗

∧
𝑛ଶሬሬሬሬ⃗ = 𝑎𝑟𝑐 𝑐𝑜𝑠 ቀ

௡భሬሬሬሬሬ⃗ ×௡మሬሬሬሬሬ⃗

|௡భሬሬሬሬሬ⃗ ||௡మሬሬሬሬሬ⃗ |
ቁ 

 

 

 

ACTIVIDADES 

11. En cada ítem, indica si los pares de rectas son paralelas; en caso negativo, calcula el ángulo entre 

ellas: 

a. 𝑅) 𝑥 − 2𝑦 + 7 = 0             𝑆) 2𝑥 + 8 = 4𝑦 

b. 𝑅) 2𝑥 − 𝑦 + 5 = 0             𝑆) 𝑥 + 𝑦 − 7 = 0 

El ángulo entre dos rectas 𝑅ଵ y 𝑅ଶ coincide con el ángulo que forman 

dos vectores respectivamente paralelos a ellas, o su suplementario. En 

símbolos: 

𝑅ଵ
∧𝑅ଶ = 𝑢ሬ⃗ ∧𝑣⃗  con   𝑢ሬ⃗ ∥ 𝑅ଵ y  𝑣⃗ ∥ 𝑅ଶ 
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c. 𝑅) 2𝑥 − 𝑦 + 10 = 0             𝑆) 𝑥 − 6 = 0 

d. 𝑅) 𝑥 + 𝑦 + 5 = 0                 𝑆) 𝑥 − 𝑦 + 6 = 0 

e. 𝑅) 𝑥 + 𝑦 − 10 = 0             𝑆) ൜
𝑥 = 2 + 𝑡
𝑦 = 3 + 𝑡

  ; 𝑡 ∈ ℝ 

12. Dado el sistema de ecuaciones 𝑆) ൜
2𝑥 + 𝑦 − 5 = 0

𝑎𝑥 + 𝑏𝑦 + 6 = 0
: 

a. Indica valores posibles para las constantes 𝑎 y 𝑏 de forma tal que S resulte 

incompatible. 

b. Indica valores posibles para las constantes 𝑎 y 𝑏 de forma tal que S resulte compatible 

determinado. 

13. Siendo las rectas 𝑅) − 𝑥 + 𝑦 + 2 = 0   y  𝑆) 𝑥 + 𝑦 + 6 = 0, demuestra que cualquier triángulo 

determinado por los vértices 𝑚(−2; −4), 𝑝 ∈ 𝑅 ∧ 𝑝 ≠ 𝑚 y 𝑞 ∈ 𝑆 ∧ 𝑞 ≠ 𝑚, es rectángulo. 

14. Sea la recta 𝑅) 𝑥 + 𝑦 − 5 = 0, obtiene: 

a. La ecuación de la recta S paralela a R que pasa por el punto (0;3) 

b. El área de la región comprendida por las rectas R, S y los ejes coordenados. 

15. Determina una ecuación del lugar geométrico de todos los puntos que equidistan de los puntos 

𝑝(2; −5) y 𝑞(6; 7). 

 

DISTANCIA DE UN PUNTO A UNA RECTA DEL PLANO 

La distancia de un punto a una recta se define como la menor de las distancias entre dicho 

punto y cualquiera de los puntos de la recta. 

Claramente, cuando este punto pertenece a la recta, la distancia será cero. 

Por este motivo es que vamos a analizar cómo obtener la distancia cuando se trate de un punto 

exterior a la recta. 

Te proponemos, en este apunte, dos estrategias posibles. 

Siempre tomaremos 𝑝଴ ∉ 𝑅, en un sistema 

coordenado {𝑜; 𝚤; 𝚥} 
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Estrategia Nº1: 

i) Obtiene la ecuación de una recta 𝑆 ⊥ 𝑅, tal 

que 𝑝଴ ∈ 𝑆. 

ii) Halla 𝑝ଶ tal que 𝑅 ∩ 𝑆 = {𝑝ଶ}. 

iii) La distancia de 𝑝଴ a 𝑅 es: 

𝑑𝑖𝑠𝑡(𝑝଴; 𝑅) = 𝑑𝑖𝑠𝑡(𝑝଴; 𝑝ଶ) = |𝑝଴𝑝ଶሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ | 

 

Estrategia Nº2: 

i) Ubica un punto 𝑝ଶ cualquiera de 𝑅. 

ii) Determina 𝑝ଶ𝑝଴ሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗  

iii) Considera un vector 𝑛ሬ⃗  normal a 𝑅. 

iv) La distancia de 𝑝଴ a 𝑅 es: 

𝑑𝑖𝑠𝑡(𝑝଴; 𝑅) = 𝑑𝑖𝑠𝑡(𝑝ଶ; 𝑝ଵ) = |𝑝𝑟𝑜𝑦௡ሬ⃗   𝑝ଶ𝑝଴ሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ | 

 

 

 

Esta última estrategia, si bien a simple vista parece engorrosa, es muy útil cuando 

contamos con la ecuación general de la recta  𝑅. Veamos: 

 

Sea 𝑅) 𝑎𝑥 + 𝑏𝑦 + 𝑐 = 0 y  𝑝଴(𝑥଴; 𝑦଴). 

Tomamos un punto 𝑝ଶ(𝑥ଶ; 𝑦ଶ) ∈ 𝑅. Esto quiere decir que sus coordenadas verifican la 

ecuación de 𝑅, o sea: 𝑎𝑥ଶ + 𝑏𝑦ଶ + 𝑐 = 0 (1) 

De lo visto en la estrategia nº 2:  

𝑑𝑖𝑠𝑡(𝑝଴; 𝑅) = |𝑝𝑟𝑜𝑦௡ሬ⃗   𝑝ଶ𝑝଴ሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ | = ቤ
𝑝ଶ𝑝଴ሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ × 𝑛ሬ⃗

|𝑛ሬ⃗ |
ቤ =

|𝑎 ∙ (𝑥଴ − 𝑥ଶ) + 𝑏 ∙ (𝑦଴ − 𝑦ଶ)|

√𝑎ଶ + 𝑏ଶ
= 

 =
|௔∙௫బି௔∙௫మା௕∙௬బି௕∙௬మ|

√௔మା௕మ
=

|௔∙௫బା௕∙௬బି௔∙௫మି௕∙௬మ|

√௔మା௕మ
= 

 =
|௔∙௫బା௕∙௬బି(ି௖)|

√௔మା௕మ
=

|௔∙௫బା௕∙௬బା௖|

√௔మା௕మ
 

 

 

 
𝑑𝑖𝑠𝑡(𝑝଴; 𝑅) =

|𝑎 ∙ 𝑥଴ + 𝑏 ∙ 𝑦଴ + 𝑐|

√𝑎ଶ + 𝑏ଶ
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Ecuación Explícita de una recta 𝑹 en el plano 

𝑅) 𝑦 = 𝑚 𝑥 + ℎ 

Es la ecuación explícita de una recta en el plano, donde 𝑚 y ℎ son los 

coeficientes de la ecuación. 

Ejemplo 

Obtiene la distancia del punto 𝑝(−1; 4) a la recta 𝑅) 6𝑥 − 8𝑦 = −12 

Resolución: 

𝑑𝑖𝑠𝑡(𝑝; 𝑅) =
|6 ∙ (−1) − 8 ∙ 4 + 12|

ඥ6ଶ + (−8)ଶ
=

|−26|

10
=

13

5
 

 

ACTIVIDADES 

16. Dada la recta de ecuación 𝑅)3𝑥 − 4𝑦 = 10, determina: 

a. La distancia del punto 𝑝(5; 6) a 𝑅. 

b. La distancia entre las rectas 𝑅 y 𝑆) − 12𝑥 + 16𝑦 + 8 = 0 

17. Determina  las  coordenadas del punto 𝑝′ simétrico del punto 𝑝(4; 4) respecto a la recta 

𝑅) 𝑦 = 2𝑥 + 1. 

18. Calcula el área del triángulo determinado por las rectas 𝐴) 𝑥 + 𝑦 − 10 = 0,   𝐵)2𝑥 − 𝑦 = 4  y  

𝐶) 𝑥 − 3𝑦 = 6 

 

ECUACIÓN EXPLÍCITA DE LA RECTA EN EL PLANO 

Dada la ecuación de la recta en forma cartesiana 𝑅) 𝑎𝑥 + 𝑏𝑦 + 𝑐 = 0 con 𝑏 ≠ 0, podemos 

despejar la variable "𝑦": 

 𝑎𝑥 + 𝑏𝑦 + 𝑐 = 0 ⟺  𝑏𝑦 = −𝑎𝑥 − 𝑐 ⟺ 𝑦 =
−𝑎𝑥 − 𝑐

𝑏
 ⟺ 𝑦 = ቀ−

𝑎

𝑏
ቁ 𝑥 + ቀ−

𝑐

𝑏
ቁ 

Renombramos las constantes: 

−
𝑎

𝑏
= 𝑚       ∧       −

𝑐

𝑏
= ℎ 

Así, la ecuación queda: 
 

𝑦 = 𝑚 𝑥 + ℎ 
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 Interpretación geométrica de los coeficientes  𝒎 y 𝒉 

Interpretación de 𝒉 

Si 𝑥 = 0 ⟹ 𝑦 = 𝑚 . 0 + ℎ ⟹ 𝑦 = ℎ ; es 

decir, el punto  𝑝(0; ℎ) pertenece a la recta y 

es el punto de intersección de esta con el eje 

de las ordenadas (eje 𝑦).  

Al número  "ℎ"  lo llamamos “ordenada al 

origen”. 

 

Interpretación de 𝒎 

 Si tomamos dos puntos 𝑝ଵ(𝑥ଵ; 𝑦ଵ)  y  𝑝ଶ(𝑥ଶ; 𝑦ଶ)  con  𝑥ଵ < 𝑥ଶ e 𝑦ଵ < 𝑦ଶ , cualesquiera de 

la recta, como se muestra en la figura, resulta: 

𝑦ଶ = 𝑚 . 𝑥ଶ +  ℎ
𝑦ଵ = 𝑚 . 𝑥ଵ +  ℎ

   (1) 

Sabemos, por definición de tangente de un ángulo agudo, y, observando el gráfico 

resulta que: 

𝑡𝑔 𝛼 =  
𝑦ଶ − 𝑦ଵ

𝑥ଶ − 𝑥ଵ
 (2) 

De (1) y (2)   

𝑡𝑔 𝛼 =  
𝑚 . 𝑥ଶ +  ℎ − 𝑚 . 𝑥ଵ −  ℎ

𝑥ଶ − 𝑥ଵ
=  

𝑚 . (𝑥ଶ − 𝑥ଵ)

𝑥ଶ − 𝑥ଵ
= 𝑚 

 Si tomamos dos puntos 𝑝ଵ(𝑥ଵ; 𝑦ଵ)  y  𝑝ଶ(𝑥ଶ; 𝑦ଶ)  con  𝑥ଵ < 𝑥ଶ e 𝑦ଵ > 𝑦ଶ , cualesquiera de 

la recta, como se muestra en la figura inferior, resulta: 

 

𝑡𝑔(𝛽) =
𝑦ଵ − 𝑦ଶ

𝑥ଶ − 𝑥ଵ

=
𝑚 . 𝑥ଵ +  ℎ − 𝑚 . 𝑥ଶ −  ℎ

𝑥ଶ − 𝑥ଵ

=  
−𝑚 . (𝑥ଶ − 𝑥ଵ)

𝑥ଶ − 𝑥ଵ
= −𝑚 

 

A su vez, como 𝛽 = 𝜋 − 𝛼, tenemos que: 

𝑡𝑔(𝛽) = −𝑡𝑔(𝛼) 

O sea que: 𝑡𝑔(𝛼) = 𝑚 
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Por lo que podemos concluir que el número "𝑚" es la tangente trigonométrica del ángulo que 

la recta forma con el sentido positivo del eje de las abscisas y lo llamamos “pendiente” de la 

recta. 

 

Ejemplo 

Obtiene la ecuación de la recta 𝑆  que pasa por el punto  𝑝଴(0; −3) y forma un ángulo de 135° con el 

sentido positivo del eje X. 

Resolución: 

Por lo datos que nos brinda el enunciado, nos conviene utilizar una ecuación explícita para la recta 

buscada, así entonces: 𝑆) 𝑦 = 𝑚 𝑥 + ℎ 

Como 𝑝଴ ∈ 𝑆  tenemos el dato de la ordenada al origen: ℎ = −3 ; además  𝑚 = 𝑡𝑔 135° = −1 

∴ 𝑆)  𝑦 = −𝑥 − 3. 

OBSERVACIONES IMPORTANTES 

 Una recta en el plano posee solo una ecuación explícita (esto se debe a que los 
coeficientes 𝑚 y ℎ corresponden a características únicas de una recta, como lo 
son su pendiente y su intersección con el eje 𝑦) 

 No toda recta en el plano se puede describir con ecuaciones explicitas. En efecto 
las verticales no poseen ecuación explícita. Si la recta es perpendicular al eje de 
las abscisas el ángulo que forma con el mismo es de 90°, y   ∄ 𝑡𝑔 90° , por ende, 
no existe el valor 𝑚.  

 Una recta pasa por el origen de coordenadas si y sólo si ℎ = 0. 

 Si  𝑦 = ℎ ⟹ 𝑚 = 0 ⟹  𝑡𝑔 𝛼 = 0 ⟹ 𝛼 = 0°, es decir que la recta es paralela al 
eje de las abscisas. 

 

ECUACIÓN SEGMENTARIA DE LA RECTA EN EL PLANO 

Dada la ecuación de una recta en forma cartesiana 𝑅) 𝑎𝑥 + 𝑏𝑦 + 𝑐 = 0, en donde todos sus 

coeficientes son no nulos, podemos trabajarla algebraicamente de la siguiente manera:  

                                             𝑎𝑥 + 𝑏𝑦 + 𝑐 = 0  

                                                     𝑎𝑥 + 𝑏𝑦 = −𝑐           𝑆𝑢𝑚𝑎𝑛𝑑𝑜 (−𝑐) 𝑒𝑛 𝑎𝑚𝑏𝑜𝑠 𝑚𝑖𝑒𝑚𝑏𝑟𝑜𝑠                                                    

                                           (𝑎𝑥 + 𝑏𝑦).
ଵ

ି௖
= 1             𝑀𝑢𝑙𝑡𝑖𝑝𝑙𝑖𝑐𝑎𝑛𝑑𝑜 ቀ

ଵ

ି௖
ቁ  𝑒𝑛 𝑎𝑚𝑏𝑜𝑠 𝑚𝑖𝑒𝑚𝑏𝑟𝑜𝑠 

                                       ቀ
௔

ି௖
ቁ 𝑥 + ቀ

௕

ି௖
ቁ 𝑦 = 1             𝑃𝑟𝑜𝑝𝑖𝑒𝑑𝑎𝑑 𝑑𝑖𝑠𝑡𝑟𝑖𝑏𝑢𝑡𝑖𝑣𝑎 

                                               
௫

ቀି
೎

ೌ
ቁ

+ 
௬

ቀି
೎

್
ቁ

= 1             𝐴𝑙𝑔𝑜𝑟𝑖𝑡𝑚𝑜 𝑑𝑒 𝑙𝑎 𝑑𝑖𝑣𝑖𝑠𝑖ó𝑛 
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Renombrando las constantes:  

−
𝑐

𝑎
= 𝑝 

−
𝑐

𝑏
= 𝑞 

Por lo que la ecuación queda:     

𝑥

𝑝
+  

𝑦

𝑞
= 1 

 Interpretación geométrica de los coeficientes  𝒑 y 𝒒 

 Si 𝑦 = 0 ⇒
௫

௣
= 1 ⇒ 𝑥 = 𝑝 ; esto 

quiere decir que el punto (𝑝; 0) 
pertenece a la recta y como es el 
punto de intersección de la recta con 
el eje X llamamos al número  𝑝 ∶
 𝒂𝒃𝒔𝒄𝒊𝒔𝒂 𝒂𝒍 𝒐𝒓𝒊𝒈𝒆𝒏. 

 De forma análoga, si 𝑥 = 0 ⇒
௬

௤
= 1 ⇒

𝑦 = 𝑞 ; esto quiere decir que el punto 
(0; 𝑞) pertenece a la recta y como es 
el punto de intersección de la recta 
con el eje Y llamamos al número  𝑞 ∶
 𝒐𝒓𝒅𝒆𝒏𝒂𝒅𝒂 𝒂𝒍 𝒐𝒓𝒊𝒈𝒆𝒏. 

Ejemplo 

Encuentra la ecuación segmentaria, si es posible, de la recta 𝑆 que pasa por el punto 𝑝(−2; 3) y es 

paralela al vector 𝑣 ሬሬሬ⃗ = (−4; 3). 

Resolución: 

Como 𝑣 ሬሬሬ⃗ = (−4; 3) ∥ 𝑆 ⇒ 𝑢 ሬሬሬ⃗ = (3; 4) ⊥ 𝑆 ⇒ 𝑆) 3𝑥 + 4𝑦 + 𝑐 = 0 

Luego, reemplazando el punto 𝑝(−2; 3) en 𝑆 nos queda: 

3 . (−2) + 4 . 3 + 𝑐 = 0 ⇒  𝑐 = −6 ⇒ 𝑆) 3𝑥 + 4𝑦 − 6 = 0 

Tenemos la ecuación cartesiana de la recta 𝑆, en la cual todos sus coeficientes son no nulos, por lo que 

podemos hallar su expresión segmentaria: 

3𝑥 + 4𝑦 − 6 = 0 ⇒ 3𝑥 + 4𝑦 = 6 ⇒
3𝑥 + 4𝑦

6
= 1 ⇒

1

2
𝑥 +

2

3
𝑦 = 1 ⇒  

𝑥

2
+

𝑦

3
2

= 1 

∴ 𝑆) 
𝑥

2
+

𝑦

3
2

= 1 
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Ecuación Segmentaria de una recta 𝑹 en el plano 

𝑅)  
𝑥

𝑝
+

𝑦

𝑞
= 1 

Es la ecuación segmentaria de una recta en el plano donde 𝑝, 𝑞 ∈ ℝ − {0} 

 

 

 

 

 

 

OBSERVACIONES IMPORTANTES 

 No toda recta admite ecuación segmentaria, en efecto: 

o Como 𝑎 ≠ 0 ⟹ 𝑆 no puede ser horizontal. 

o Como 𝑏 ≠ 0 ⟹ 𝑆 no puede ser vertical. 

o Como 𝑐 ≠ 0 ⟹ 𝑆 no puede pasar por el origen. 

 Una recta admite una única ecuación segmentaria (esto se debe a que los 
coeficientes 𝑝  y 𝑞  corresponden a características únicas de una recta, como lo 
son sus intersecciones con los ejes coordenados) 

 La ecuación segmentaria permite determinar inmediatamente la intersección 
de la recta con los ejes coordenados, por lo que la convierte en la forma más 
elegida cuando se necesita escribir la ecuación de una recta de la cual se conoce 
su gráfica. 

 

ACTIVIDADES 

19.  Halla la pendiente y la ordenada al origen de la recta que pasa por los puntos indicados y escribe 

una ecuación para cada una: 

a. 𝑎(4; −1)  𝑦   𝑏(0; 3) 

b. t(−1; −1)  y   r(3; 3) 

c. s(4; 1)  y   w(−3; 1) 

20.  Escribe la ecuación segmentaria de una recta que corta al eje x en (2; 0) y forma un ángulo de 45° 

con dicho eje. 

21.  Encuentra el ángulo que forman las rectas  R) y = 2x − 1   y  S) 
୶

ଷ
+

୷

ିଶ
= 1. 
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PRÁCTICA COMPLEMENTARIA  

22. Dadas las rectas R)2x − y = 4  y  S) ൜
x = 2t        
y = 1 − 3t

   ;  t ∈ ℝ, determina: 

a. Las coordenadas de los puntos donde R interseca a los ejes coordenados. 

b. La ecuación explicita de la recta  K  tal que K ∥ R   y que su abscisa al origen sea  3. 

c. La ecuación segmentaria de la recta  L  perpendicular a  S   que contiene al punto (0; 2). 

23. Dada la recta, con su ecuación general, 𝑅) 3𝑥 − 2𝑦 + 12 = 0 obtiene: 

a. Unas ecuaciones paramétricas de 𝑅. 

b. La ecuación explícita de 𝑅. 

c. La ecuación segmentaria de 𝑅. 

24. En cada caso, escribe la ecuación de la recta más adecuada de acuerdo a los datos suministrados 

y luego grafícalas: 

a. Es perpendicular al vector que forman los puntos a(2; 1)  y  b(−3; 2) y contiene al punto b. 

b. Corta al eje y en el punto (0; −2)  y  y al eje x en (3; 0). 

c. Pasa por el origen de coordenadas y es perpendicular a la recta  
୶ିଵ

ଷ
=

ଶି୷

ଶ
. 

d. La recta coincide con la bisectriz de primer cuadrante. 

e. Pasa por el punto (0; −4)  y es paralela a la recta    𝑥 −
ଵ

ଷ
𝑦 + 1 = 0. 

f. Pasa por el punto (2; 5)  y es paralela al eje de las abscisas. 

g. Pasa por el punto (2; 5)  y es paralela al eje de las ordenadas. 

25. Coloca verdadero o falso justificando tu respuesta: 

a. La distancia de la recta 𝑅)3𝑥 − 4𝑦 + 3 = 0 al origen es 
ଷ

ହ
. 

b. El punto  𝑚(4; 2)  pertenece a la recta 𝑀) ൜
𝑥 = 1 + 𝑡      
𝑦 = −4 + 3𝑡

  𝑡 ∈ ℝ . 

c. El vector 𝑢 ሬሬሬ⃗ = ቀ
ଶ

ଷ
; 2ቁ es paralelo a la recta   

୶
మ

య

+
୷

ଶ
= 1. 

d. Las rectas 𝐿) ൜
𝑥 = 1 + 𝑡      
𝑦 = −2 + 4𝑡

  𝑡 ∈ ℝ   y   𝐾) − 𝑥 + 𝑦 = 0  se intersecan en el punto (2; 2). 
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Respuestas 

1. 𝑅) ൜ 
𝑥 = 5 + 2 𝜆
𝑦 = −2 𝜆    

   𝜆 ∈ ℝ ;      a)𝑞 ∉  ℝ ;      b)con eje X:(5; 0) y con el eje Y: (0; 5) 

2. 𝑎𝑏ሬ⃖ሬሬ⃗ ) ൜
𝑥 = 2 − 3 𝜆

 𝑦 = 3 −  𝜆    
   𝜆 ∈ ℝ 

3. 𝑅) ൜
𝑥 = 1 +  𝜆

 𝑦 = 1 −  𝜆    
  𝜆 ∈ ℝ 

4. 𝑅) ൜
𝑥 = −1 + 𝜇

  𝑦 = 1 + 2𝜇    
   𝜇 ∈ ℝ 

5. 𝑆 ∩ 𝑅 = {(2; 3)} 
6. a) En el sentido del vector (−1; 4)  b) Si, a los 4 segundos; c)Si. 
7. a) (40; 30) ;   b) A cargo del alumno;   c) Si, a los 2,5 horas. 
8. a) 2𝑥 − 4𝑦 − 2 = 0 ;   b) 4𝑥 + 𝑦 − 5 = 0 ;   c)−𝑥 + 2𝑦 = 0 ;  d) 𝑥 − 𝑦 + 7 = 0 ; 

e) 𝑆 ∩ 𝑇 = {(0; 1)}  y  𝑅) 4𝑥 + 𝑦 − 1 = 0  

9. a) ௫ିହ

ିଵ
=

௬ାଵ

ଶ
 ;   b) ௫ିଶ

ିଷ
=

௬ିଷ

ଶ
 ;   c) ௫

଻
=

௬

ଷ
 

10. a) 𝑆 ∩ 𝑅 = {(−3; 2)} ;    b) 𝑆 ∩ 𝑅 = {(2; −1)} ;    c) 𝑆 ∩ 𝑅 = ∅   
11. a) 𝑅 ∥ 𝑆 ;   b)  𝑅∧𝑆 = 71°33′54";  c) 𝑅∧𝑆 = 26°33′54";  d) 𝑅 ⊥ 𝑆;  e) 𝑅 ⊥ 𝑆 
12. A cargo del alumno.   
13. A cargo del alumno. 
14. a) 𝑆) 𝑥 + 𝑦 − 3 = 0 ;    b) Área= 8 
15. 𝑥 + 3𝑦 − 7 = 0  
16. a) ଵଽ

ହ
 ;   b) ଼

ହ
 . 

17. (0; 6) 
18. Área: ଷଷ଼

ଵହ
 

19. a) 𝑦 = −𝑥 + 3 ;    b) 𝑦 = 𝑥 ;   c) 𝑦 = 1 
20. ௫

ଶ
+

௬

ିଶ
= 1 

21. 𝑅∧𝑆 = 29º44′41′′. 57 
22. a) eje 𝑥:   (2; 0) – eje 𝑦:  (0; −4) b) 𝑦 = 2𝑥 − 6 c) ௫

ିଷ
+

௬

ଶ
= 1 

23. a) 𝑅) ൜
𝑥 = 2𝑡

𝑦 = 6 + 3𝑡
      𝑡 ∈ ℝ b) 𝑦 =

ଷ

ଶ
+ 6 c) ௫

ିସ
+

௬

଺
= 1 

24. a) 𝑟) − 5𝑥 + 𝑦 − 17 = 0 b) ௫
ଷ

+
௬

ିଶ
= 1 c) 3𝑥 − 2𝑦 = 0 

d) 𝑦 = 𝑥 e) 𝑥 −
ଵ

ଷ
𝑦 −

ସ

ଷ
= 0 f) 𝑦 = 5      g)  𝑥 = 2 

25. a) V      b) F     c) F    d) V 
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