
B.1.

a) Sea A la matriz de los coeficientes y A′ la matriz ampliada, |A| = 3k − 2k2, que se anula para k = 0, k = 3/2.
Para k ̸= 0 y k ̸= 3/2 ⇒ rangoA = rangoA′ = 3 = nº de incógnitas ⇒ Sistema compatible determinado.
Para k = 0 ⇒ rangoA = 2 ̸= rangoA′ = 3 ⇒ Sistema incompatible.
Para k = 3/2 ⇒ rangoA = rangoA′ = 2 < nº de incógnitas ⇒ Sistema compatible indeterminado.
b) Para k = 3 se tiene que la solución es x = −1/3, y = −5/3, z = 2/3.
c) Para k = 3/2 la solución es x = λ, y = (1/2)λ− 2, z = 2 + λ, ∀λ ∈ R. Si queremos que x = 2, tomamos
λ = 2 y obtenemos la solución particular x = 2, y = −1, z = 4.

B.2.

a) La gráfica de la función f(x) = 2 + 2x − 2x2 es una parábola invertida, con valor f(0) = 2 > 0, luego se
anula en dos valores digamos a < 0, b > 0. Ası́ la función h(x) será f(x) si x ∈ (a, b) y −f(x) en otro caso. Por
ser ambas expresiones polinómicas, la función h(x) es derivable en todos los puntos salvo quizás en los puntos
crı́ticos x = a o x = b. Para ser derivable en estos valores ha de ocurrir que coincidan las derivadas de f(x) y
−f(x) en ellos. Se tiene que f ′(x) = 2 − 4x y (−f(x))′ = −(f ′(x)) = 4x − 2 solo coinciden si x = 1

2 . Como
f(1/2) = 2 + 2 1

2 − 2 1
4 ̸= 0 se deduce que la función h(x) = |f(x)| es derivable en todos los puntos salvo en las

dos raı́ces de 2 + 2x− 2x2 que son 1
2 (1±

√
5).

b) La función diferencia f(x)− g(x) es 2 + 2x− 2x2 − (2− 6x+ 4x2 + 2x3) = 2x(x+ 4)(1− x), que es positiva en
(0, 1) y negativa en (1, 2). Ası́∫ 2

0

∣∣(f(x)− g(x)
∣∣dx =

∫ 1

0

(8x− 6x2 − 2x3) dx+

∫ 2

1

(2x3 + 6x2 − 8x) dx =
3

2
+

19

2
= 11.

B.3.

a) El punto pedido es el pie de la recta s perpendicular a π que pasa por el origen de coordenadas. Ası́,

−→
ds = −→nπ = (1, 3, 2) ⇒ s ≡

 x = λ
y = 3λ
z = 2λ

, λ ∈ R.

Sea {P} = s ∩ π. Como λ+ 9λ+ 4λ+ 14 = 0 ⇒ λ = −1 ⇒ P (−1,−3,−2).

b) La proyección buscada es p ≡
{

π : x+ 3y + 2z = −14
π′ : 3x− y = 0

, siendo π′ el plano ortogonal a π que contiene al

eje OZ ⇒ −→nπ′ = −→nπ ×
−−→
dOZ = (3,−1, 0).

c) Sea t la recta que buscamos. Como t⊥r ⇒
−→
dt⊥

−→
dr

t ⊂ π ⇒
−→
dt⊥−→nπ

}
⇒

−→
dt =

−→
dr ×−→nπ = (2, 0,−1).

Como además t ⊂ π y corta al eje OZ ⇒ t pasa por el punto {Q} = OZ ∩ π ⇒ Q(0, 0,−7):

t ≡

 x = 2λ
y = 0
z = −7− λ

, λ ∈ R.

B.4.

a) X = “número de universitarios, de entre 10, que aprueban a la primera el examen práctico del carnet de conducir” ∼
B(10; 0.65).

P (X = 7) =

(
10

7

)
0.657 · (1− 0.65)3 ≈ 0.252.

b) 1− P (X = 10) = 1− 0.6510 ≈ 0.987.
c) Tenemos que p = 0.65, q = 0.35 y n = 60. Sea Y ∼ B(60; 0.65). Y se puede aproximar por Y ′ ∼ N(np;

√
npq) =

N(39; 3.69),
P (Y ⩾ 30) ≈ P (Y ′ ⩾ 29.5) = P (Z ⩾ −2.57) = P (Z ⩽ 2.57) = 0.9949.


