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Propuesta A 
1A.- a) Definición de derivada en un punto (0’5 puntos) 

b) Dada la función ( )
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, determina los parámetros ℜ∈c,b,a  para que f(x) 

sea una función continua en x = 0, y además sea continua y derivable en x = 1 (2 puntos) 
 
a) La derivada de la función f en el punto x = a, f’(a), si existe, es el valor del límite:  
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b) 
Para ser derivable hay que estudiar, inicialmente, que sea continua 
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2A.- a) Determina el dominio de la función ( ) 1x2xf +=  (1 punto) 

b) Calcula la integral definida: ( )∫
−

0

2
1

dxxf  (1’5 puntos) 
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3A.- Dadas las matrices 
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M , se pide: 

a) ¿ Para que valores de ℜ∈λ  existe la matriz inversa de M? (1 punto) 
b) Para 0=λ  resuelve, si es posible, la ecuación XM = 2F, donde X es una matriz cuadrada de orden 3 
(1’5 puntos) 
 
a) Existe la inversa de una matriz siempre que su determinante no sea nulo 
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4A.- Dado el punto P(0 , 0 , 1) y la recta 
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a) Calcular la distancia del punto P a la recta r. (1’25 puntos) 
b) Hallar unas ecuaciones paramétricas de la recta s que pase por P y corte perpendicularmente a la recta 
r (1’25 puntos) 
 
a) Hallaremos un plano π  que contenga el punto P y sea perpendicular a la recta r cuyo vector director es 
el del plano que es perpendicular al vector formado por el punto P y el punto G, generador del plano, y por 
ello su producto escalar es nulo y la ecuación del plano a hallar. 
Una vez obtenido el plano calcularemos el punto Q de corte entre plano π  y recta r. La distancia de P a Q 
es la distancia del punto a la recta r que se pide 
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b) El vector director de la recta s y el formado por P y el punto de corte Q que hemos calculado. 
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Propuesta B 

1B.- Dada la función definida por ( )
6x01

1x0
01x3

xf
−−

= , se pide: 

a) Halla su expresión polinómica simplificada calculando el determinante (0’5 puntos) 
b) Calcula las coordenadas de su punto de inflexión y los intervalos en donde sea cóncava hacia arriba 
( )  y cóncava hacia abajo ( )  (2 puntos) 
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Tal como determina el enunciado parece que le interesa mas saber los máximos y mínimos y la relacion 
que tienen con el punto de inflexión a partir de  x > 2 
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2.B.- a) Enuncia la fórmula de la integración por partes (0’5 puntos) 
b) Calcula la integral indefinida: ∫ dxxLnx  (Nota: Ln x representa el logaritmo neperiano de x)  

(2 puntos) 
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3B.- a) Clasifica, en función del parámetro ℜ∈λ , el sistema de ecuaciones: 
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(1’5 puntos) 
b) Resuélvelo, si es posible, para 3=λ  (1 punto) 
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4.B.- Consideremos los planos 3zyx2',cz3byax =+−≡π=++≡π , y la recta 
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a) Determina los parámetros ℜ∈c,b,a  para que los planos π  y 'π  sean paralelos (1 punto) 
b) Para los valores a y b obtenidos, estudia la posición relativa del plano π  y la recta r en función de  

ℜ∈c  (1’5 puntos) 
 
a) Los vectores directores de los planos son iguales o proporcionales. Veremos, después, el valor de c 
que   
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Continuación del Problema 4B 
b) Veremos, inicialmente, si los vectores directores son perpendiculares calculando su producto escalar y 
si este es nulo son paralelos o coincidentes, en este ultimo caso un punto cualquiera de la recta (tomamos 
el indicado en su ecuación) pertenece al plano, de no ser asi es paralelo. 
Si el producto escalar es no nulo la recta y el plano se cortan 
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