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1. a) La probabilidad de que la alerta sea critica se puede calcular con el 

Teorema de la Probabilidad total, como:  

𝑃(𝐶) = 𝑃(𝑁𝑎𝑣⋂𝐶) +  𝑃(𝐶𝑜𝑚⋂𝐶) +  𝑃(𝑉𝑖𝑡⋂𝐶) 

𝑃(𝐶) = 𝑃(𝐶|𝑁𝑎𝑣)𝑃(𝑁𝑎𝑣) + 𝑃(𝐶|𝐶𝑜𝑚)𝑃(𝐶𝑜𝑚) + 𝑃(𝐶|𝑉𝑖𝑡)𝑃(𝑉𝑖𝑡) 

𝑃(𝐶) = 0.04 ⋅ 0.5 + 0.06 ⋅ 0.3 + 0.1 ⋅ 0.2 = 0.058 

1.b) El segundo apartado se calcula utilizando la relación de Bayes de 

probabilidad condicionada:  

𝑃(𝑉𝑖𝑡|𝐶̅) =
𝑃(𝑉𝑖𝑡 ∩ 𝐶̅)

𝑃(𝐶̅)
=

𝑃(𝐶̅|𝑉𝑖𝑡)𝑃(𝑉𝑖𝑡)

1 − 𝑃(𝐶)
=

0.9 ⋅ 0.2

1 − 0.058
= 0.191 

 

2.a) Para estudiar el crecimiento y decrecimiento, estudiamos el signo 

de la derivada 𝐵′(𝑥): 

𝐵′(𝑥) = 80𝑒−0.5𝑥 − 40𝑥𝑒−0.5𝑥 = (80 − 40𝑥)𝑒−0.5𝑥 

𝐵′(𝑥) = 0 →   80 − 40𝑥 = 0 →   𝑥 = 2 𝑑í𝑎𝑠 

Ya que la parte exponencial no puede anularse para ningún valor. 

Comprobamos el signo de la derivada a ambos lados de 𝑥 = 2 𝑑í𝑎𝑠 

𝐵′(1) = 𝑒−0.5 > 0 → 𝐶𝑟𝑒𝑐𝑖𝑒𝑛𝑡𝑒   

𝐵′(3) = −𝑒−0.5 < 0 → 𝐷𝑒𝑐𝑟𝑒𝑐𝑖𝑒𝑛𝑡𝑒   

La función es creciente en 𝑥 ∈ (0,2) y decreciente en 𝑥 ∈ (2, ∞), 

poseyendo un máximo en 𝑥 = 2 𝑑í𝑎𝑠. 
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2.b.) El valor del beneficio se estabilizará en algún valor si el límite en el 

infinito tiende a un valor finito, donde se utilizará la regla de L’Hôpital 

para resolver las indeterminaciones ∞/∞: 

lim
𝑛→∞

𝐵(𝑥) = lim
𝑛→∞

80𝑥𝑒−0.5𝑥 = [∞ ⋅ 0]𝐼𝑁𝐷 

lim
𝑛→∞

80𝑥

𝑒0.5𝑥
= [

∞

∞
]

𝐼𝑁𝐷

= lim
𝑛→∞

80

0.5𝑒0.5𝑥
= 0 

El valor al que se estabilizará será 0, lo que quiere decir que el beneficio 

será nulo cuando pase mucho tiempo desde el comienzo de la 

campaña.  

 

3.a) Para que cumpla la condición debe cumplirse, al multiplicar las dos 

matrices, que sea igual a la identidad, de lo que se pueden extraer dos 

condiciones para obtener a y b:  

𝐴𝐵 = (
2 − 𝑎 𝑎 − 1 0

0 1 0
2 − 𝑏 0 𝑏 − 1

) = (
1 0 0
0 1 0
0 0 1

) 

2 − 𝑎 = 1 → 𝑎 = 1 

𝑏 − 1 = 1 →   𝑏 = 2 

3.b) Llamemos a las dos matrices numéricas C y D para resolver el 

sistema por reducción, de la forma:  

{
𝑋 + 𝑌 = 𝐶

2𝑋 + 3𝑌 = 𝐷
→   

3𝑋 + 3𝑌 = 3𝐶
2𝑋 + 3𝑌 = 𝐷

→   𝑋 = 3𝐶 − 𝐷 = (
−1 −1
−1 0

) 

{
𝑋 + 𝑌 = 𝐶

2𝑋 + 3𝑌 = 𝐷
→   

2𝑋 + 2𝑌 = 2𝐶
2𝑋 + 3𝑌 = 𝐷

→  𝑌 = −(2𝐶 − 𝐷) = (
2 1
3 3

) 
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4.1a) Para que los vectores sean coplanarios, su producto mixto debe ser 

igual a 0, o lo que es lo mismo, los vectores deben ser linealmente 

dependientes: 

|
1 −1 𝑎
2 𝑎 1

−1 1 −1
| = 𝑎2 + 𝑎 − 2 = 0 →   𝑎 = 1 , 𝑎 = −2 

Para los valores anteriores los tres vectores son coplanarios, ya que los 

tres son combinaciones lineales entre ellos pertenecientes al mismo 

plano.  

4.1b) El valor absoluto del producto mixto también se corresponde con 

el volumen del paralelepípedo formado por los vectores como aristas 

de éste. Por ello igualando el determinante anterior al volumen 

requerido podemos obtener los valores del parámetro que se nos pide: 

𝑎2 + 𝑎 − 2 = |10| 

𝑎2 + 𝑎 − 2 = 10 →   𝑎 = 3, −4  

𝑎2 + 𝑎 − 2 = −10 →   𝑁𝑜 𝑝𝑜𝑠𝑒𝑒 𝑠𝑜𝑙𝑢𝑐𝑖𝑜𝑛𝑒𝑠 𝑟𝑒𝑎𝑙𝑒𝑠  

 

4.2.a) Para calcular el punto simétrico a P respecto a 𝜋 comenzamos 

realizando una recta perpendicular al plano y que pase por P, que tiene 

el mismo vector director que el vector normal del plano:  

𝑟 ≡ {
𝑃(1,2,6)

𝑣𝑟 = 𝑛 = (1,1,1)
→   𝑟 ≡ {

𝑥 = 1 + 𝜆
𝑦 = 2 + 𝜆
𝑧 = 6 + 𝜆
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Continuamos encontrando el valor del punto de intersección, 

sustituyendo las ecuaciones de la recta en las del plano, obteniendo el 

valor de 𝜆: 

𝜋 ≡ 𝑥 + 𝑦 + 𝑧 − 6 = 0 → (1 + 𝜆) + (2 + 𝜆) + (6 + 𝜆) − 6 = 0 

3𝜆 + 3 = 0 → 𝜆 = −1 

Encontramos el punto sustituyendo en la ecuación de la recta, que será 

el punto medio entre P y P’, por lo que podemos obtener P’ con la 

relación del punto medio: 

𝑀(0,1,5) →   𝑃′ = 2𝑀 − 𝑃 = (−1,0,4) 

4.2.b) Para calcular la distancia entre los sensores basta con hallar el 

módulo del vector que los une PP’: 

𝑃′𝑃 = 𝑃 − 𝑃′ = (2,2,2) →   |𝑃𝑃′| = √22 + 22 + 22 = 2√3 𝑢 

 

 

 

 

5.1a) El primer límite se corresponderá con una indeterminación 1∞ , 

que se puede resolver utilizando la relación siguiente y la regla de 

L´Hôpital cuando sea necesaria: 

lim
𝑛→∞

(
2𝑥 + 1

2𝑥 − 3
)

𝑥

= [1∞]𝐼𝑁𝐷 = 𝑒𝐿 

𝐿 = lim
𝑛→∞

𝑥 (
2𝑥 + 1

2𝑥 − 3
− 1) = lim

𝑛→∞
(

4𝑥

2𝑥 − 3
) = lim

𝑛→∞

4

2
= 2 

Por lo tanto, el valor del límite se corresponde con 𝑒2. 
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5.1b) La integral se puede calcular por partes, sucesivamente:  

u = sin 𝑥 →   𝑑𝑢 = cos 𝑥 𝑑𝑥 

𝑑𝑣 = 𝑒𝑥𝑑𝑥 →   𝑣 = 𝑒𝑥 

∫ 𝑒𝑥 sin 𝑥 𝑑𝑥 = 𝑒𝑥 sin 𝑥 − ∫ 𝑒𝑥 cos 𝑥 𝑑𝑥 

Es necesario volver a hacer el segundo término por partes y sustituirlo 

en la relación anterior 

u = cos 𝑥 →   𝑑𝑢 = − sin 𝑥 𝑑𝑥 

𝑑𝑣 = 𝑒𝑥𝑑𝑥 →   𝑣 = 𝑒𝑥 

∫ 𝑒𝑥 cos 𝑥 𝑑𝑥 = 𝑒𝑥 cos 𝑥 − ∫ −𝑒𝑥 sin 𝑥 𝑑𝑥 

Continuando, y llamando a ∫ 𝑒𝑥 sin 𝑥 𝑑𝑥 = 𝐼 tenemos:  

𝐼 = 𝑒𝑥 sin 𝑥 − (𝑒𝑥 cos 𝑥 + 𝐼) = 𝑒𝑥 sin 𝑥 − 𝑒𝑥 cos 𝑥 − 𝐼 

2𝐼 = 𝑒𝑥 sin 𝑥 − 𝑒𝑥 cos 𝑥 

𝐼 =
𝑒𝑥 sin 𝑥 − 𝑒𝑥 cos 𝑥

2
+ 𝐶 

 

5.2 Para que la función sea continua debe cumplirse que los límites 

laterales en 𝑥 = 1 sean iguales, es decir:  

lim
𝑥→1−

𝑥2 − 1

𝑥 − 1
= lim

𝑥→1+
𝑎𝑥 + 𝑏 

Resolviendo la indeterminación de la izquierda 0/0 por la regla de 

L´Hôpital tenemos 

lim
𝑥→1−

𝑥2 − 1

𝑥 − 1
= 2 = lim

𝑥→1+
𝑎𝑥 + 𝑏 = 𝑎 + 𝑏 

2 = 𝑎 + 𝑏 
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Para obtener la segunda relación debemos tener en cuenta la 

derivabilidad de la función, que es equivalente a comprobar la 

continuidad de su derivada, es decir, de: 

𝑓′(𝑥) = {
2𝑥(𝑥 − 1) − (𝑥2 − 1)

(𝑥 − 1)2
=

𝑥2 − 2𝑥 + 1

𝑥2 − 2𝑥 + 1
= 1    𝑠𝑖 𝑥 < 1

𝑎                                                𝑠𝑖 𝑥 > 1

 

Repitiendo la condición de igualdad de límites laterales tenemos 

lim
𝑥→1−

1 = lim
𝑥→1+

𝑎 →   𝑎 = 1 

A partir del valor anterior obtenemos finalmente que 𝑏 = 1. 

 

 

 

 


