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MATEMÁTICAS II         Tiempo máximo:   1 horas y 30 minutos 
 
 
 El alumno deberá contestar a una de las dos opciones propuestas A o B. Los ejer-
cicios deben redactarse con claridad y lo más detalladamente posible. Puedes utilizar 
cualquier tipo de calculadora. 
 
 
PROPUESTA A 
 
1º) a ) Definición de derivada de una función en un punto. 
 

b ) Dada la función ( )
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xf , determina los parámetros a, b, c ε R 

para que f(x) sea una función continua en x = 0, y además sea continua y derivable para 
x = 1. 

---------- 
a ) 

 Consideremos la función f de la figura, 
continua en el punto A, de abscisa a. Se deno-
mina tasa de variación media de un intervalo 
cerrado [a, b] a la expresión: 
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 La TVM[a, b] es la tangente o pendiente 
de la secante de la función f que pasa por los 
punto A y B. 
 
 La derivada de una función en un punto 

es la tasa de variación instantánea de la función en ese punto, o sea, es el límite cuando 
ab →  de la fracción (1). Si hacemos el cambio de variable b - a = h, queda finalmente 

la expresión de la derivada, que se expresa como sigue: 
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 La interpretación gráfica de la derivada de una función en un punto puede dedu-
cirse de la observación de la figura: cuando b tiende a α (h tiende a cero), el punto B 
tiende a aproximarse infinitamente al punto A, con lo cual la secante tiende a confundir-
se con la tangente; es decir: 
 

la derivada de una función en un punto es la tangente de la función en ese punto. 
 
 
b )  
 Una función es continua en un punto cuando son iguales sus límites por la iz-
quierda y por la derecha del punto y, además, coincide con el valor de la función en ese 
punto. 
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Para que la función sea derivable para x = 1 tiene que ser derivable por la izquier-

da y por la derecha y ser ambas derivadas iguales. 
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2º) a ) Determina el dominio de la función ( ) 12 += xxf . 
 

b ) Calcula la integral definida ( )∫
−

=
0

2

1

· dxxfI . 

---------- 
a )  

El dominio de la función ( ) 12 += xxf  es el conjunto de valores reales de x que 
hacen que 012 ≥+x .  

 

2

1
;;12;;012 −≥−≥≥+ xxx . 

 

( ) 






 ∞+−⇒ ,
2

1
fD  

 
 
b )  
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3º) Dadas las matrices 
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a ) ¿Para qué valores de R∈λ  existe la matriz inversa de M? 
 
b ) Para λ = 0 resuelve, si es posible, la ecuación X · M = 2F, donde X es una matriz 
cuadrada de orden 3. 
 

---------- 
 
a )  
 Para que una matriz tenga inversa en condición necesaria que su determinante sea 
distinto de cero. 
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b )  
         Multiplicando por la derecha por 1−M  los dos términos de la ecuación FMX 2· =  
resulta: 
 
 ( ) ( ) ( ) 1111 ·2;;·2·;;·2·· −−−− === MFXMFIXMFMMX . 

  

 Para 0=λ  es 
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 Sustituyendo el valor de M-1 en la expresión obtenida de X: 
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4º) Dado el punto P(0, 0, 1) y la recta 
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a ) Calcula la distancia desde el punto P a la recta r. 
 
b ) Halla unas ecuaciones paramétricas de una recta s que pase por el punto P y corte 
perpendicularmente a la recta r. 

---------- 
a )  
 La distancia del punto P a la recta r puede determinarse teniendo en cuenta un 
punto Q de r y el vector v , director de la recta r. 
 
 Para facilitar la comprensión del ejercicio hacemos un gráfico aproximado de la 
situación. 

 Teniendo en cuenta que vdS ·=  y que 

también puede ser QPvS ∧= , se deduce que la 

distancia es: 
v

QPv
d

∧
= . 

         El punto Q puede ser, por ejemplo: Q(1, 1, 1). 
 
 El vector director de r es el producto vecto-
rial de los dos vectores normales de los planos que 

determinan la recta, que son ( )1,1,11 =n  y ( )0,1,12 −=n : 
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 El vector PQ es: ( ) ( ) ( )0,1,11,0,01,1,1 =−=−= PQPQ . 
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b )  

El haz de planos perpendiculares a r tiene por ecuación: 02 =+−+≡ Dzyxα , de 

QP 
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los cuales, el plano π que contiene al punto P(0, 0, 1) es el que satisface su ecuación: 
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El punto N de corte de r y π es la solución del sistema que forman: 
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 El punto de corte de r y π es 
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 El vector director de la recta r puede ser cualquiera que sea linealmente depen-

diente del vector ( ) 
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( )1,1,1=w . 
 
La recta s expresada por unas ecuaciones paramétricas es la siguiente: 
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PROPUESTA B 
 

1º) Dada la función definida por ( )
601

10

013
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x
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x

xf , se pide: 

 
a ) Halla su expresión polinómica simplificada calculando el determinante. 
 
b ) Calcula las coordenadas de su punto de inflexión y los intervalos en donde sea cón-
cava hacia arriba ( )∪  y cóncava hacia abajo ( )∩ . 
 

---------- 
a )  

 ( ) ( ) 1183163
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( ) 1183 23 −−= xxxf  

 
b )  
 Una función tiene un punto de inflexión para los valores que anulan la segunda 
derivada y hacen distinta de cero a la tercera derivada. 
 
 ( ) ( ) ( ) 202183618'';;369' 2 =⇒=−=−=−= xxxxfxxxf . 

 
 ( ) ⇒≠= 018''' xf Punto de inflexión para x = 2. 
 
 ( ) ( )49,2:..4973241722412·182·32 23 −⇒−=−=−−=−−= AIPf . 

 
 Una función es cóncava ( )∩  o convexa ( )∪  cuando su segunda derivada es nega-
tiva o positiva, respectivamente. 
 
 ( ) 20' =⇒= xxf .  

 
 Por ser f(x) continua en su dominio, que es R, el valor 2 divide el dominio en dos 
intervalos alternativos de concavidad y convexidad; para diferenciarlos damos a x un 
valor sencillo, por ejemplo x = 0, para el cual es ( ) ( )∩⇒−= Cóncavidadf 10 . 

 
( ) ( )2,∞−⇒∩Concavidad   ;;  ( ) ( )∞+⇒∪ ,2Convexidad  
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2º) Calcula la integral indefinida: dxxLxI ··∫= . 

(Nota: Lx representa el logaritmo neperiano de x) 
 

---------- 
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3º) a ) Clasifica en función del parámetro R∈λ  el sistema 
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b ) Resuélvelo, si es posible, para 3−=λ . 
---------- 

a ) 
Las matrices de coeficientes y ampliada son las siguientes: 
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 El rango de A en función del parámetro λ es el siguiente: 
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b ) 
 Resolvemos el sistema para λ = -3 que es compatible determinado utilizando la 

regla de Cramer. El sistema es 
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4º) Consideremos los planos czbyax =++≡ 3π , 32' =+−≡ zyxπ  y la recta dada por 

ecuaciones implícitas 
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a ) Determina los parámetros Rba ∈,  para que los planos π y π’ sean paralelos. 
 
b ) Para los valores a y b obtenidos, estudia la posición relativa del plano π y la recta r 
en función de Rc∈ . 

---------- 
a )  
 Dos planos dados por sus ecuaciones generales son paralelos cuando tienen pro-
porcionales sus respectivos coeficientes. 
 

Los planos π y π’ son paralelos cuando se cumpla que: 
1

3

12
=

−
= ba , de donde se 

deducen los valores pedidos, que son: 6=a  y 3−=b . 

 
b )  
 El plano π resulta ser czyx =+−≡ 336π . 
 
 La posición relativa entre la recta y el plano en función de c se deduce del estudio 

del sistema que forman, que es 
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 Las matrices de coeficientes y ampliada son las siguientes: 
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 Según los rangos de M y M’ pueden presentarse los siguientes casos: 
 
 Rango M = Rango M’ = 3   →   Secantes. (un punto en común) 
 
 Rango M = 2  ;;  Rango M’ = 3   →   Paralelos. (ningún punto en común) 
 
 Rango M = Rango M’ = 2   →   Recta contenida en plano. (∞ puntos en común) 
 
 Los rangos de M y M’ son los siguientes: 
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 En función de c el rango de M’ es el siguiente: 
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