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Propuesta A 
 

 

1A. Dada la función ( ) ℜ∈−++= aaxxxxf ,63 23  se pide: 

a) Determina los parámetros ℜ∈a para que la pendiente de la recta tangente a la gráfica de 
f(x) en su punto de inflexión sea -3. (1,25 puntos) 
b) Para los valores del parámetro encontrado, calcular los extremos relativos e intervalos de crecimiento y 
decrecimiento de f(x). (1,25 puntos)
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2A. Calcula la integral definida dx
x
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 (2,5 puntos) 

Nota: Puede ayudarte hacer el cambio de variable xt =  y a continuación aplicar integración por 
partes. 
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3A. a) Discute el siguiente sistema de ecuaciones lineales en función del parámetro ℜ∈m  
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(1,5 puntos) 

b) Calcula la solución cuando el sistema sea compatible indeterminado. (1 punto) 
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4A. Sea r la recta determinada por el punto P(1 , 0 , 1) y el vector ( )0,1,1 −=v  
a) Calcula el punto de r más cercano al punto Q(0 , 0 , 1). (1,5 puntos) 
b) Calcula el punto simétrico de Q respecto a r. (1 punto) 
 

a) El vector QG, en donde G es el punto genérico de la recta r, es perpendicular al vector v , director de ella, 
y, por ello, el producto escalar, de ambos vectores, es nulo. 
El punto más cercano R  de la recta r es, a su vez el punto medio entre Q y Q’ 
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Propuesta B 
 

 
1B. a) Enuncia los Teoremas de Bolzano y de Rolle. (1 punto) 
b) Razona que la ecuación 2ex + x5 = 0 tiene al menos una solución real. (0,75 puntos) 
c) Razona que, de hecho, dicha solución es única. (0,75 puntos) 
 
a) 
Teorema de Bolzano 
Si f(x)  es continua en el intervalo [a , b] , y toma valores de distinto signo en los extremos del intervalo [sign 
f(a) ≠  sign f(b)] , entonces existe, al menos, un punto ( )b,ac∈  tal que f(c) = 0 
 
Teorema de Rolle 
Sea f(x)  una función continua en [a , b] , derivable en (a , b) y que verifica que f(a) = f(b) ; entonces existe, al 

menos, un punto ( )b,ac∈  tal que f’(c) = 0  
 

b) f(x) = 2ex + x5 es continua en el intervalo [0 , -2] , y toma valores de distinto signo en los extremos del 

intervalo 
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punto ( )0,1−∈c  tal que f(c) = 0 y por ello 2ec + c5 = 0 que es una solución real 
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2B. a) Calcula el área de la región acotada por las gráficas de las parábolas ( ) 342 +−= xxxf  y 

( ) 1122 ++−= xxxg  (1,5 puntos)  

b) Calcula ℜ∈c  para que las rectas tangentes a las gráficas de f(x) y g(x) en el punto de abscisa  x = c 
tengan la misma pendiente. (1 punto) 
 

( )

( ) ( )

( ) ( ) ( )

( ) ( )

( ) ( ) ( )
( ) ( ) ( ) ( )

( ) ( ) ( )
( ) ( )

( ) ( ) ( ) ( )

( ) ( ) ( ) ( ) ( )

( ) [ ] [ ] [ ]

( )[ ] ( )[ ] ( )[ ] ( )[ ] ( ) ( )

2

2233

3
1

3

1
23

1
3

3

1

2

3

1

2
3

1

2
3

1

2
1

1

2
3

1

2

3

1

2
3

1

2
1

1

2
1

1

2

2

2

2

2

2

2222

22

22

2

3

112

3

569672
3224

3

56

138193127
3

2
13813313

3

2

8
2

1
6

3

1
2862

341123434112

3411234112

011112222

0132422
3,12

011110200

0330400
1,10

1
2

53

4
2

53

12

253
0254143

043086211234

121

121
0481114201120

1
2

44

3
2

44

0431440340

34

uA

A

xxxdxxxA

dxxxdxxxdxxxdxxxdxxxA

dxxxdxxxdxxxdxxxA

Positivaxgg

Negativaxff

xfxg
Positivaxgg

Positivaxff

x

x
x

xxxxxxxxfuncionesentrecortedePuntos

x

x
xxxg

x

x
xxxf

OXconcortedePuntos

xxxf

=−+=++−=

+⋅+−⋅+−−⋅−=−−⋅+−−⋅+−−⋅−=

=⋅+⋅⋅+⋅⋅−=++−=

+−−++−=+−−+−−++−=

+−+++−++−−++−=





⇒⇒>=+⋅+−=
⇒⇒<−=+⋅−=

⇒∈

>⇒




⇒⇒>=+⋅+−=
⇒⇒>=+⋅−=

⇒−∈









−=−=

=+=
=

⋅
±=⇒≥=−⋅⋅−−=∆

⇒=−−⇒=−−⇒++−=+−⇒



















−=
+=

⇒≥=−⋅⋅−−=∆⇒=−−⇒=










=+=

=+=
⇒≥=⋅⋅−−=∆⇒=+−⇒=

⇒

+−=

−−−
−

−−−

−−

∫

∫∫∫∫∫

∫∫∫∫

  

( )
( ) 2

3

4

6
640642242

22'

42'

)

==⇒=⇒=−⇒+−=−⇒




+−=
−=

xxxxx
xxg

xxf

b

 

 
  

www.yo
qu

ier
oa

pro
ba

r.e
s



IES Mediterráneo de Málaga                               Junio 2016                  Juan Carlos Alonso Gianonatti 

 6

3B. Sabiendo que 10
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zyx  donde ℜ∈cbazyx ,,,,, , calcula los determinantes  
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determinante) 
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4B. Dados los planos azayxzyxzyax =++≡=++≡=++≡ 321 ,0,22 πππ  donde 

ℜ∈a , se pide: 

a) Estudiar la posición relativa de los planos anteriores en función del parámetro ℜ∈a . (1,25 puntos) 

b) Para el valor a = 1, calcular la distancia entre 32 ππ y . (1 punto)  

a) Si el sistema que formamos con los tres planos es compatible determinado se cortan en un punto. 

 Si el sistema es compatible indeterminado un plano coincide con otro y si sus vectores son iguales o 
proporcionales los tres serán coincidentes, de no serlo el tercer plano corta a los dos que son coincidentes. 

Si el sistema es incompatible los planos son paralelos,  habiendo dos posibilidades: 

 - Si en la matriz de coeficientes (A) dos filas cualesquiera son proporcionales y la otra no lo es, 
entonces dos planos son paralelos y el otro los corta en dos rectas paralelas 

 - Si no hay ningún par de filas proporcionales en la matriz de los coeficientes los planos se cortan 
dos a dos en tres rectas paralelas 
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