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OPCIÓN A 

 

Problema 1. a) El determinante de la matriz A es 2)1(2
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si 1a  el rango r(A)=3. Si 1a  se tiene que 
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, se tiene que rango r(A)=2. Si  1a  se tiene que 8A . 
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b) Si 1a  al sistema le corresponde la matriz 
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, se concluye que r(A)=r(B)=2<3 y el sistema es compatible e 

indeterminado. El sistema  
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da las soluciones )1,22/1,(   . 

c) BBnBmBInBmBnImBBBB 63)( 2221   ya que BIB 63 2  . 

Por tanto tiene inversa, m=3 y n=-6. 

 

Problema 2.  La recta r en paramétricas es 
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. La recta r pasa por el 

punto )3,3,0(A y tiene de dirección ).2,2,1(u  La recta s pasa por el punto 

)2,1,0( B  y tiene el mismo vector dirección. Por tanto las rectas son paralelas 

(coincidentes se descarta porque el punto A no pertenece a s ni el punto B pertene-

ce a r).  
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El vector normal del plano pedido será: )4,1,7(

211

140 
kji

uABn . 

La ecuación del plano pertenece al haz de planos paralelos: 047  Dzyx  y 

al pasar por el punto A: 09470123  zyxD  será el plano pedido. 

b) Obtenemos el plano que pasa por )2,1,0( P  y es perpendicular a la recta r: 

02  Dzyx  y al pasar por el punto P: 032041  zyxD . 

Obtenemos el punto Q intersección de la recta con el plano: 

106603)23(23   . El punto es )1,2,1(Q . 

La recta pedida pasará por P y tendrá de dirección PQ : 
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c) Si la recta s está contenida en el plano , su vector dirección debe ser perpendicu-

lar al vector normal del plano: 
2

1
0221),2,1()2,1,1(  aaanv .  

Como la recta está contenida en el plano, al sustituir las coordenadas de la recta en 

la ecuación del plano tiene que haber infinitas soluciones:  
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Problema 3.  

a) Dominio: D  y por tanto, asíntotas verticales no tiene.  

Asíntota horizontal: 0lim 2 
 xx e

x
y . La función pasa por el origen y es impar. 

Derivando: )21()2( 2222

xexxeey xxx   , se anula 
2

1
x .  

Los intervalos de crecimiento y decrecimiento son:  0')2/1,(  y  decrecien-

te; 0')2/1,2/1(  y  creciente; 0'),2/1(  y  decreciente. La gráfica pre-

senta un mínimo en )429.0,2/1(   y un máximo en )429.0,2/1( . 

b) La gráfica de la función es:  
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c) axxexg x   2

)( . El teorema de Rolle exige que la función sea continua y deri-

vable en ]1,0[ , que es cierto porque lo es en  . Además debe verificar que 
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OPCIÓN B 

 

Problema 1 a) Aplicamos el método de Gauss:  
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si 14 , r(A)=r(B)=2, sistema compatible indeterminado. 

si 14 , r(A)=2 y r(B)=3, sistema incompatible. 

b) zzzxzy  11)27(427 . Por tanto las infinitas soluciones del 

sistema son: ),27,11(   . 

c) Aplicamos el método de Gauss:  
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si 11k , r(A)=r(B)=3, sistema compatible determinado. 
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Problema 2.  a) Los planos paralelos al plano  018020129  zyx  tendrán de 

expresión: 020129  Dzyx .  

 Aplicando la fórmula de la distancie entre planos paralelos: 
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b) El plano corta a los ejes de coordenadas en los puntos )0,0,20(A , )0,15,0(B  y 

)9,0,0(C . Tenemos los vectores )0,15,20(AB  y )9,0,20(AC .  

Para obtener el ángulo que forman: 
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Problema3. a)  En el gráfico, A representa el punto de llegada del móvil que par-

tiendo desde el origen se desplaza a lo largo del eje de ordenadas a una velocidad 

de 30 Km/h. El punto B es el de partida del móvil que se desplaza hacia el origen a 

lo largo del eje de abscisas a una velocidad de 40 Km/h. 

 

 

Las coordenadas de los móviles en un instante: )30,0()( ttA   y )0,40250()( ttB  . 

Por tanto la función que da la distancia entre ellos en función del tiempo es: 

62500200002500)30()40250()( 222  tttttf  
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b) hT 25.6
30

2/375

40

250
  y ambos móviles tardan lo mismo en hacer sus reco-

rridos respectivos. 
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tt

t
tf  que se anula en  ht 4 . 

 La función en 0)(')4,0[ tf  decreciente y en 0)(']25.6,4( tf  creciente.  

c) La distancia  mínima es Kmf 150)4(   y la máxima es en el extremo 

Kmf 250)0(  ya que Kmf 5.187)25.6(  . 
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