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MATEMÁTICAS II         Tiempo máximo:   1 horas y 30 minutos 
 
 
 Elija una de las dos opciones A o B, y conteste a las cuatro cuestiones que com-
ponen cada opción. No mezcle cuestiones de uno u otra opción. 
 

OPCIÓN A 
 
1º) Hallar el área encerrada por la gráfica de la función ( ) 254 23 −+−= xxxxf  y las 
rectas y = 0, x = 1 y x = 3. 

---------- 
 
 Los puntos de corte de la función con el eje de abscisas son: 
 

( ) 02540 23 =−+−⇒= xxxxf  Resolviendo por Ruffini: 
 

 1 -4  5 -2 
1   1 -3  2 

 1  -3  2 0 
1    1 -2 

 1 -2 0 
2   2 

 1  0 
 

( ) ( ) ( ) 2;;12·1 321

2 ===⇒−−= xxxxxxf  

 
 La representación gráfica de la situación es, aproximadamente, la siguiente: 
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 Sustituyendo el valor de F(x) en (*): 
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2º) Una empresa ha decidido mejorar su seguridad instalando 9 alarmas. Un especialista 
en el tema señala que dada la estructura de la empresa sólo puede optar por dos tipos de 
alarmas, de tipo A o de tipo B; además, afirma que la seguridad de la empresa se puede 
expresar como la décima parte del producto entre el número de alarmas de tipo A insta-
ladas y el cuadrado del número de alarmas instaladas de tipo B. ¿Cuántas alarmas de 
cada tipo se deben instalar en la empresa para maximizar la seguridad? 

 
---------- 

 

 Llamando S a la seguridad sería:  2·
10

1
BAS= . 

 
 Teniendo en cuenta que A + B = 9,  A = 9 – B. Sustituyendo el la fórmula ante-
rior: 
 

 ( ) ( ) SBBBBS =−=−= 322 9
10

1
·9

10

1
 

 
 Para maximizar la seguridad, su derivada tiene que ser nula: 
 

( ) ( ) ( ) ( ) ( ) 0''6
10

3
318
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1
' 2 =⇒=−=−= BBB SSB

B
BBS    60 21 ==⇒ ByB  

 
 Como existen alarmas de los dos tipos, carece de sentido la solución B = 0, por lo 
tanto la solución del problema es la colocación de  
 

3 alarmas del tipo A y 6 alarmas del tipo B 
 
Justificación de que se trata de un máximo: 
 

( ) ( ) ( ) ( ) ...,06·618
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3º ) a ) ¿Para qué valores del parámetro k admite inversa la matriz 

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b ) Calcular A-1 en función de k. 
----------  

 
a ) 
 
 Para que una matriz sea inversible es necesario que su determinante sea distinto 
de cero: 
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4º)  a ) Comprobar que las rectas 
( ) ( ) ( )
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
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3,1,21,3,0,,

1,0,11,2,1,,

µ

λ

zyxs

zyxr
 se cortan en 

un punto. 
 
b ) Hallar la ecuación general del plano que contiene a las rectas dadas en el apartado 
anterior. 

---------- 
a ) 
 Un punto y un vector de cada una de las rectas son los siguientes: 
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−
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s  

 
 Un vector w , cuyo origen es un punto de r y su extremo es un punto de s es:  
 

( ) ( ) ( ) wABABw =−=−−=−== 2,1,11,2,11,3,0  

  
 Si las rectas se cortan en un punto determinan un plano en que cual tienen que 
estar contenidos los vectores wyvu, . Entonces los tres vectores son coplanarios 
por lo cual su rango tiene que ser dos: 
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b ) 
 
 El plano π  que determinan las rectas es el siguiente: 
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OPCIÓN B 

 
1º) Representar una función que cumpla las siguientes condiciones: 
 
i ) ( ) { }1−= RfDefinición .   ii ) Puntos de corte con los ejes: O(0, 0). 
 
iii ) Crecimiento: ( ] ( )∞+∪∞− ,20, ; Decrecimiento: ( ) ( ]2,11,0 ∪ ; Máximo en O(0, 0) 
Mínimo en P(2, 4).. 
 

iv ) Asíntota vertical: x = 1; ( ) ( ) −∞=
→

+∞=
→ −+ xf

x

lím
xf

x

lím

1
;

1
. Asíntota oblicua: 

1+= xy . 
---------- 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

********** 

x 
=

 1
 

f(x) 

X 

Y 

O 

y = x + 1 www.yo
qu

ier
oa

pro
ba

r.e
s



 
2º) Calcular el área encerrada entre la curva xey =  y la cuerda de la misma que tiene 
por extremos los puntos de abscisa 0 y 1. 

---------- 
 Los puntos extremos del segmento son los siguientes: 
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 La pendiente de la recta r que pasa por los puntos A y B es la misma que tiene el 
vector ( ) ( ) ( )1,11,0,1 −=−=−== eeABABv . 
 

me
e

a

b
m =−=−== 1

1

1
  La ecuación de la recta r es la siguiente: 

 
( ) ( )( ) ( ) ( ) 11;;101100 +−=≡−=−−=−≡⇒−=− xeyrxexeyrxxmyy  

 
 La representación gráfica de la situación es, aproximadamente, la siguiente: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 Teniendo en cuenta que las ordenadas de la curva son menores o iguales que las 
de la recta r, el área pedida (la sombreada en la figura) es la siguiente: 
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3º)  a ) Discutir según los valores de k el sistema: 
( )
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. 

b ) Resolverlo para k = 0. 
---------- 

a ) 
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 Vamos a estudiar el rango de M’, para lo cual despreciamos la primera columna: 
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RkadoerInCompatibleIncógnMRangoMRango ∈∀⇒<== ,mindet.º2'  

 
b ) 
 Para resolver el sistema en el caso de compatible indeterminado, parametrizamos 
una incógnita, por ejemplo λ=z  y resolvemos el sistema resultante de eliminar una de 
las ecuaciones (por ejemplo, la tercera): 
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Dando valores a λ  se obtienen las infinitas soluciones, por ejemplo: 
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4º) a ) Estudiar, según los valores del parámetro λ , la posición relativa de los siguientes 

planos: 






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0510
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zyx
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zyx λλ

. 

 
b ) Hallar la ecuación del plano π  que pasa por los puntos A(0, 1, 2), B(1, 0, 3) y 

( )0,1,2 −C . 
---------- 

 
a ) 

 La matriz del sistema es 
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.tan.;.3 puntounencorseplanostreslosDCessistemaelPara ≠λ  

 
(En este caso, por ser un sistema homogéneo, el punto de corte es el origen) 

 
 Para 3=λ  el rango de M es 2 y no existen planos coincidentes: 
 

.tan.;.3 rectaunaencorseplanostreslosICessistemaelPara =λ  

 
 
b )  

 
( ) ( ) ( )
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 El plano π  pedido es el que tiene como vectores directores 

vyu

 y contiene 
a uno cualquiera de los puntos dados, por ejemplo A: 
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