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1.a) La variable 𝑋 : edad de las personas sigue una distribución normal, y 
las probabilidades se pueden calcular mirando en la tabla de la 
distribución normal tipificada tras tipificar la variable  

𝑋 ~ 𝑁(𝜇 = 34, 𝜎 = 6) 

𝑃(28 ≤ 𝑋 ≤ 46) = 𝑃6 = 𝑃(−1 ≤ 𝑍 ≤ 2) = 𝑃(𝑍 ≤ 2) − 𝑃(𝑍 ≤  −1) 

𝑃(𝑍 ≤ 2) − 𝑃(𝑍 ≤  −1) = 𝑃(𝑍 ≤ 2) − (1 −  𝑃(𝑍 ≤  1) = 0.8185 

1.b) En este caso hay que buscar un valor de la variable que cumpla:  

𝑃(𝑋 ≥ 𝐾) = 𝑃(𝑍 ≥ 𝐾∗) = 0.1587 

𝑃(𝑍 ≥ 𝐾∗) = 1 − 𝑃(𝑍 ≤ 𝐾∗) = 0.1587 

𝑃(𝑍 ≤ 𝐾∗) = 1 − 0.1587 = 0.8413 → 𝐾∗ = 1 

𝐾 = 𝐾∗𝜎 + 𝜇 = 40 𝑎ñ𝑜𝑠 

 

2.a) Para calcular el valor máximo de la concentración, es decir, de la 

función 𝐶(𝑡), calculamos en que instante el valor de la derivada se anula: 

𝐶′(𝑡) =
12(𝑡2 + 4) − 2𝑡(12𝑡)

(𝑡2 + 4)
= 0 →  −12𝑡2 + 48 = 0 → 𝑡 = ±2 

Debido a que es tiempo transcurrido desde su toma en horas, solo 

podemos aceptar como válido el valor 𝑡 = 2. Para comprobar si es, en 

verdad un máximo:  

𝐶′(1) > 0  𝑦  𝐶′(3) < 0 →   𝑡 = 2 𝑒𝑠 𝑢𝑛 𝑚á𝑥𝑖𝑚𝑜 

2.b) Haciendo uso de la definición de media descrita tenemos:  

𝐶̅ =
1

6 − 0
∫

12𝑡

2𝑡2 + 4
𝑑𝑡

6

0

=
1

6
 ⋅

12

2
∫

2𝑡

𝑡2 + 4
𝑑𝑡

6

0

= (ln(62 + 4) − ln(4)) = ln 10  𝑚𝑔/𝑙 
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3.a) El rango de una matriz es el conjunto de filas o columnas 

linealmente independientes. Utilizando la propiedad del determinante, 

en el que el determinante de una matriz es distinto de cero si todas sus 

filas son independientes entre sí, es decir, su rango es igual que el orden 

del determinante.  

|𝐴| = 𝑎(𝑎 − 1) + 𝑎(𝑎2 − 𝑎) + 𝑎2(𝑎 − 1) − 𝑎(𝑎2 − 𝑎) − 𝑎2 − 𝑎(𝑎 − 1)2 = 𝑎2 − 2𝑎 

𝑎 = 0  𝑦  𝑎 = 2 

Para todos los valores distintos de 0 y 2 el determinante mayor distinto 

de cero es de orden 3 y el rango de la matriz es 3. Para los otros valores:  

• 𝑎 = 0   

(
0 −1 0
0 1 0
0 1 −1

) 

Esta matriz tiene rango 2, debido a que la primera columna es 

idénticamente nula y la segunda y la tercera son linealmente 

independientes.  

• 𝑎 = 2   

(
2 1 2
2 1 2
2 1 1

) 

Esta matriz también tiene rango 2, ya que las columnas 1 y 2 son 

linealmente dependientes entre sí, e independientes cualquiera de 

ellas respecto a la tercera.  

3.b) Una matriz tiene inversa o es regular, si su determinante es distinto 

de cero, luego para cualquier valor de a distinto de 0 y 2 la matriz posee 

inversa.  
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4.1.a) Si los puntos A, B y C están contenidos en el plano, entonces los 

vectores AB y AC son vectores del plano y su producto vectorial será el 

vector normal del plano:  

𝐴𝐵 = 𝐵 − 𝐴 = (1, −1,1)   ,     𝐴𝐶 = 𝐶 − 𝐴 = (−1, 1, 1) 

𝑛𝜋 = 𝐴𝐵 × 𝐴𝐶 = (−2, −2,0) → 𝑛𝜋 = (1,1,0) 

Por lo tanto, la ecuación del plano es: 𝜋 ≡ 𝑥 + 𝑦 + 𝑑 = 0 , y para hallar el 

valor de d imponemos que contenga a cualquier punto, por ejemplo, al 

A. 

𝜋 ≡ 𝑥 + 𝑦 − 2 = 0 

4.1.b) El volumen de un tetraedro formado por tres vectores como 

aristas viene dado por un sexto del producto mixto de dichos vectores. 

Si imponemos que estas aristas sean AB, AC y 𝐴𝐷 = 𝐷 − 𝐴 = (𝑎 − 1,0,2) 

𝑉 =
1

6
||

1 −1 1
−1 1 1

𝑎 − 1 0 2
|| =

1

6
|−2𝑎 + 2| = 3 𝑢3 

Esta ecuación de valor absoluto nos da dos resultados:  

−2𝑎 + 2 = 18 →   𝑎 = −8 

−2𝑎 + 2 = −18 →   𝑎 = 10 
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4.2.a) Para que los tres puntos estén alineados se debe cumplir que los 

vectores AB y AC sean proporcionales, es decir:  

𝐴𝐵 = 𝐵 − 𝐴 = (2,4,2)    ,      𝐴𝐶 = 𝐶 − 𝐴 = (𝑚 − 1, 𝑚 − 2, 𝑚 − 1) 

2

𝑚 − 1
=

4

𝑚 − 2
=

2

𝑚 − 1
 →    2(𝑚 − 2) = 4(𝑚 − 1) →   𝑚 = 0 

4.2.b) Para calcular la distancia de un punto a una recta podemos 

utilizar la relación siguiente, teniendo en cuenta que tanto A, B o C son 

puntos de la recta y que el vector director es cualquiera de los 

calculados anteriormente. 

𝑑(𝑃, 𝑟) =
|𝑣𝑟 × 𝑃𝑃𝑟|

|𝑣𝑟|
 

𝑣𝑟 = 𝐴𝐵 = (2,4,2) , |𝑣𝑟| = 2√6 

𝑃𝑃𝑟 = 𝑃𝑟 − 𝑃 = 𝐴 − 𝑃 = (1, −2,2) 

𝑣𝑟 × 𝑃𝑃𝑟 = (12,2, −8)  , |𝑣𝑟 × 𝑃𝑃𝑟| = 2√53 

𝑑(𝑃, 𝑟) =
|𝑣𝑟 × 𝑃𝑃𝑟|

|𝑣𝑟|
= √

53

6
 𝑢 
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5.1.a) Para que la función cumpla las condiciones del enunciado debe 

satisfacer las siguientes condiciones:  

𝑓′(𝑥) = 3𝑥2 + 2𝑎𝑥 + 𝑏 

• Pasa por el (1,4): 𝑓(1) = 4 →   1 + 𝑎 + 𝑏 + 𝑐 = 4 

• Extremo relativo en el (1,4): 𝑓′(1) = 0 →   3 + 2𝑎 + 𝑏 = 0 

• La recta tangente tiene pendiente m = 2 en x = 3:  

𝑓′(3) = 27 + 6𝑎 + 𝑏 = 2 

Este sistema se puede resolver por sustitución o cualquiera de los 

métodos tradicionales algebraicos, y tiene por solución: 

𝑎 =  −
11

2
  ,     𝑏 = 8     ,   𝑐 =

1

2
 

5.1.b) La ecuación de la recta normal en un punto viene dado por:  

𝑦 − 𝑓(𝑥0) = −
1

𝑓′(𝑥0)
(𝑥 − 𝑥0) 

𝑥0 = 0   ,    𝑓(0) = 𝑐 =
1

2
    ,     𝑓′(0) = 𝑏 = 8 

𝑦 −
1

2
= −

1

8
𝑥 
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5.2.a) Definimos la función ℎ(𝑥) = 𝑓(𝑥) − 𝑔(𝑥) que representa la distancia 

entre las dos funciones. El área entre las gráficas vendrá definida por la 

integral de ℎ(𝑥) entre los puntos de corte de las dos funciones, que se 

calcula a partir de:  

ℎ(𝑥) = 0 →    𝑓(𝑥) = 𝑔(𝑥) 

3

𝑥
= −𝑥 + 4 →   𝑥2 − 4𝑥 + 3 = 0 →    𝑥 = 1 ,   𝑥 = 3 

𝐴 = |∫ ℎ(𝑥)𝑑𝑥

3

1

| = |∫ (
3

𝑥
− (−𝑥 + 4)) 𝑑𝑥

3

1

| = |3 ln 𝑥 +
𝑥2

2
− 4𝑥| 

𝐴 = |3 ln 3 +
9

2
− 12 − 3 ln 1 −

1

2
+ 4| = 4 − 3 ln 3  𝑢2 

5.3.b) En los límites con indeterminaciones 0/0 o ∞/∞ utilizamos la regla 

de L’Hôpital para resolver dicho límite. Podemos utilizarlo todas las 

veces que necesitemos hasta resolver la indeterminación.  

lim
𝑥→0

𝑒𝑥 − sin 𝑥 − 1

𝑥2
= [

0

0
]

𝐼𝑁𝐷

= lim
𝑥→0

𝑒𝑥 − cos 𝑥

2𝑥
= [

0

0
]

𝐼𝑁𝐷

= lim
𝑥→0

𝑒𝑥 + sin 𝑥

2
=

1

2
 



  X


  X   ~   N ( 𝜇 = 34 ,   𝜎 = 6 )


  P  ( 28 ≤ X ≤ 46 ) = P 6 = P  ( − 1 ≤ Z ≤ 2 ) = P  ( Z ≤ 2 ) − P  ( Z ≤   − 1 )


  P  ( 28 ≤ X ≤ 46 ) = P 6 = P  ( − 1 ≤ Z ≤ 2 ) = P  ( Z ≤ 2 ) − P  ( Z ≤   − 1 )


  P  ( Z ≤ 2 ) − P  ( Z ≤   − 1 ) = P  ( Z ≤ 2 ) − ( 1 −   P  ( Z ≤   1 ) = 0 . 8185


  P  ( Z ≤ 2 ) − P  ( Z ≤   − 1 ) = P  ( Z ≤ 2 ) − ( 1 −   P  ( Z ≤   1 ) = 0 . 8185


  P  ( X ≥ K ) = P  ( Z ≥   K ∗ ) = 0 . 1587


  P  ( Z ≥   K ∗ ) = 1 − P  ( Z ≤   K ∗ ) = 0 . 1587


  P  ( Z ≥   K ∗ ) = 1 − P  ( Z ≤   K ∗ ) = 0 . 1587


  P  ( Z ≤   K ∗ ) = 1 − 0 . 1587 = 0 . 8413 →   K ∗ = 1


  P  ( Z ≤   K ∗ ) = 1 − 0 . 1587 = 0 . 8413 →   K ∗ = 1


  K =   K ∗ 𝜎 + 𝜇 = 40   a ñ o s


  K =   K ∗ 𝜎 + 𝜇 = 40   a ñ o s


  C ( t )


    C ′  ( t ) =   12  (   t 2 + 4 ) − 2 t ( 12 t )  (   t 2 + 4 ) = 0 →   − 12   t 2 + 48 = 0 → t = ± 2


  t = 2


    C ′  ( 1 ) > 0     y       C ′  ( 3 ) < 0 →     t = 2   e s   u n   m á x i m o


    C - =  1  6 − 0   ∫ 0 6    12 t  2   t 2 + 4 d t =  1 6   ⋅  12 2   ∫ 0 6    2 t    t 2 + 4 d t =  (  ln ⁡   (  6 2 + 4 ) −  ln ⁡   ( 4 ) ) =  ln ⁡ 10   m g / l


   | A | = a  ( a − 1 ) + a  (   a 2 − a ) +   a 2  ( a − 1 ) − a  (   a 2 − a ) −   a 2 − a    ( a − 1 ) 2 =   a 2 − 2 a


  a = 0     y     a = 2


  a = 0     y     a = 2


  a = 0    


   (    0  − 1  0   0  1  0   0  1  − 1 )


   (    0  − 1  0   0  1  0   0  1  − 1 )


  a = 2    


   (    2  1  2   2  1  2   2  1  1 )


   (    2  1  2   2  1  2   2  1  1 )


  A B = B − A =  ( 1 , − 1 , 1 )       ,           A C = C − A = ( − 1 ,   1 ,   1 )


    n  𝜋 = A B × A C =  ( − 2 , − 2 , 0 ) →   n  𝜋 = ( 1 , 1 , 0 )


    n  𝜋 = A B × A C =  ( − 2 , − 2 , 0 ) →   n  𝜋 = ( 1 , 1 , 0 )


  𝜋   ≡ x + y + d = 0


  𝜋   ≡ x + y − 2 = 0


  A D = D − A =  ( a − 1 , 0 , 2 )


  V =  1 6  |  |    1  − 1  1   − 1  1  1   a − 1  0  2 | | =  1 6  | − 2 a + 2 | = 3     u 3


  − 2 a + 2 = 18 →     a = − 8


  − 2 a + 2 = − 18 →     a = 10


  − 2 a + 2 = − 18 →     a = 10


  A B = B − A =  ( 2 , 4 , 2 )         ,             A C = C − A = ( m − 1 ,   m − 2 , m − 1 )


   2  m − 1 =  4  m − 2 =  2  m − 1   →       2  ( m − 2 ) = 4  ( m − 1 ) →     m = 0


   2  m − 1 =  4  m − 2 =  2  m − 1   →       2  ( m − 2 ) = 4  ( m − 1 ) →     m = 0


  d  ( P , r ) =    |   v  r × P   P  r |   |   v  r |


    v  r = A B =  ( 2 , 4 , 2 )   ,      |   v  r | = 2  6


    v  r = A B =  ( 2 , 4 , 2 )   ,      |   v  r | = 2  6


  P   P  r =   P  r − P = A − P = ( 1 , − 2 , 2 )


  P   P  r =   P  r − P = A − P = ( 1 , − 2 , 2 )


    v  r × P   P  r =  ( 12 , 2 , − 8 )     ,      |   v  r × P   P  r | = 2  53


    v  r × P   P  r =  ( 12 , 2 , − 8 )     ,      |   v  r × P   P  r | = 2  53


  d  ( P , r ) =    |   v  r × P   P  r |   |   v  r | =   53 6   u


  d  ( P , r ) =    |   v  r × P   P  r |   |   v  r | =   53 6   u


    f ′  ( x ) = 3   x 2 + 2 a x + b


  f  ( 1 ) = 4   →     1 + a + b + c = 4


    f ′  ( 1 ) = 0 →     3 + 2 a + b = 0


    f ′  ( 3 ) = 27 + 6 a + b = 2


  a =   −  11 2     ,           b = 8           ,       c =  1 2


  y − f  (   x 0 ) = −  1    f ′  (   x 0 )  ( x −   x 0 )


    x 0 = 0       ,         f  ( 0 ) = c =  1 2         ,             f ′  ( 0 ) = b = 8


    x 0 = 0       ,         f  ( 0 ) = c =  1 2         ,             f ′  ( 0 ) = b = 8


  y −  1 2 = −  1 8 x


  y −  1 2 = −  1 8 x


  h  ( x ) = f  ( x ) − g ( x )


  h  ( x )


  h  ( x ) = 0   →       f  ( x ) = g  ( x )


   3  x = − x + 4   →       x 2 − 4 x + 3 = 0 →       x = 1   ,       x = 3


   3  x = − x + 4   →       x 2 − 4 x + 3 = 0 →       x = 1   ,       x = 3


  A =  |   ∫ 1 3  h  ( x ) d x | =  |   ∫ 1 3   (  3  x −  ( − x + 4 ) ) d x | =  | 3  ln ⁡  x +     x 2 2 − 4 x |


  A =  |   ∫ 1 3  h  ( x ) d x | =  |   ∫ 1 3   (  3  x −  ( − x + 4 ) ) d x | =  | 3  ln ⁡  x +     x 2 2 − 4 x |


  A =  | 3  ln ⁡ 3 +  9 2 − 12 − 3  ln ⁡ 1 −  1 2 + 4 | = 4 − 3  ln ⁡ 3       u 2


  A =  | 3  ln ⁡ 3 +  9 2 − 12 − 3  ln ⁡ 1 −  1 2 + 4 | = 4 − 3  ln ⁡ 3       u 2


  ∞ / ∞


     lim  x → 0 ⁡      e  x −  sin ⁡  x − 1    x 2 =    [  0 0 ]  I N D =    lim  x → 0 ⁡      e  x −  cos ⁡  x  2 x =    [  0 0 ]  I N D =    lim  x → 0 ⁡      e  x +  sin ⁡  x 2 =  1 2

