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OPCIÓN DE EXAMEN Nº 1 
 

1.- (3’25 puntos) Considera el sistema de ecuaciones lineales 
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Estúdialo para los distintos del parámetro m y resuélvelo cuando sea compatible (calculando todas sus 
soluciones) 
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Continuación del Problema 1 de la Opción del Examen nº1 
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2.-  
a) (1’75 puntos) Determina los valores de a y b para que la función:  
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 sea continua en x = 0 

b) (1’75 puntos) Determina la  función, ℜ→ℜ:g , que verifica: g(0) = 1, g’(0) = 3 y  
g’’(x) = (2 + x) ex + 2, todo ℜ∈x  
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Continuación del Problema 2 de la Opción del Examen nº1 
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3.-  
a) (1’25 puntos) Sean u y v  dos vectores ortogonales y de módulo 1. Hallar los valores del parámetro a 

para que los vectores vau +  y vau −  formen un ángulo de 60º 

b) (1 punto) Halla un vector z , de modulo 1 y que sea ortogonal a los vectores ( )1,2,1x =  e 

( )1,1,0y =  
c) (1 punto) Justifica si es verdadera o falsa la afirmación siguiente. Si la consideras falsa, pon un ejemplo 
ilustrativo 

“Si c,b,a , son tres vectores no nulos que cumplen caba ×=× entonces cb = ” 
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Continuación del Problema 1 de la Opción del Ejercicio nº 1 
 
b) Es el producto vectorial de los dos vectores, después normalizaremos el vector resultante 
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OPCIÓN DE EXAMEN Nº 2 
 

 

1.- Considera las matrices ℜ∈
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a) (1’25 puntos) Determina para que valores del parámetro m la matriz A es regular (inversible) 
 
b) (1 punto) Para m = 1 calcula la matriz X que cumple X – B2 = AB 

c) (1 punto) Para m = 1 estudia si el sistema 
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a) La condición necesaria y suficiente para que sea regular es que el determinante de la matriz no sea nulo 
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2.-  
a) (1’25 puntos) Sea ℜ→ℜ:f  una función derivable en todos los puntos tal que f(2) = 0 y f’(2) = -3. 
Considera la función h(x) = ef(x) + x cos [f(x)] + [f(x)]2 . Calcula razonadamente h’(2) 

b) (1’25 puntos) Determina si la función ( )
x1

1xf
+

= es derivable en x = 0 

c) (1 punto) Justifica si la siguiente afirmación es verdadera o falsa. Si la consideras falsa, pon un ejemplo 
ilustrativo: 

“Si ℜ→ℜ:f  es una función con ( )
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3.- Considera los planos 
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donde ℜ∈b,a  

a) (1’25 puntos) Determina el valor de los parámetros a y b  para que los planos se corten en una recta r 
b) (1 punto) Calcula unas ecuaciones paramétricas de la recta r 
c) (1 punto) Halla una ecuación general del plano π  que contiene a la recta r y que pasa por el punto Q = 
(2 , 1 , 3) 
 
 
a) La recta r queda determinada por los dos primeros planos, para que este contenido en el tercero 
tendremos, una vez determinado su vector director, este es perpendicular al vector director del plano y su 
producto escalar es nulo. Además un punto cualquiera de la recta (tomaremos el punto R determinado en la 
ecuación) esta contenido en el tercer plano y por lo tanto verifica su ecuación 
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c) Es un plano que contiene el vector director de la recta r, el vector formado por un punto cualquiera de la 
recta r (tomamos el punto R determinado en su ecuación) y el punto Q y un tercer y último vector formado 
por este punto y el punto G, genérico del plano. Los tres vectores son coplanarios y por ello el determinante 
de la matriz que forman es nulo y la ecuación pedida. 
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