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1. i) Define coordenadas de un vector respecto de una base y demuestra que éstas son

únicas. (0.5 puntos)

ii) Sean S = h(1, 1, 1), (−1, 1, 0), (2,−2, 0)i y T = {(x, y, z) ∈ R3 | x + 3y − 2z = 0}.
Calcula bases de S, T , S ∩ T y S + T . (1.25 puntos)
2. i) Se considera la matriz

A =

−1 2 −2
0 1 0
1 −1 2

 .
a) Si A es la matriz de una aplicación lineal f : R3 −→ R3 respecto de la base canónica

de R3.

i) Calcula la expresión anaĺıtica de f y su matriz respecto de la base

B = {(−1, 0, 1), (1, 1, 0), (1, 0, 0)}.

(1.25 puntos)

ii) Estudia la inyectividad y suprayectividad de f . Calcula bases del núcleo y de la

imagen de f . (1 punto)

b) Calcula los valores propios de A, estudia si es diagonalizable y en caso afirmativo

calcula una matriz diagonal semejante y una matriz de paso asociada a dicha matriz

diagonal. (2 puntos)

3. a) Definición e interpretación geométrica de la derivada de una función en un punto.

Demuestra que toda función derivable en un punto es continua en dicho punto. (0.75

puntos)



b) i) Calcula limn→∞ 1+2+...+n
n2−2 . (0.5 puntos)

ii) Analiza la convergencia de la serie
P∞

n=1
3n+1

((n+1)!)2 . (0.75 puntos)

iii) Calcula limx→0 x−tan
2x2

sinx . (0.75 puntos)

iv) Calcula las siguientes integrales:R √x+1
x−√xdx (0.5 puntos)R
1

cosxdx. (0.75 puntos)

4. i) Supongamos que f : R2 −→ R es diferenciable en a ∈ R2 tal que D(1,0)f(a) = 1 y
D(0,1)f(a) = −1. Calcula df(a)(−1, 2). (1 punto)
ii) Analiza la continuidad, existencia de derivadas direccionales, existencia de derivadas

parciales y diferenciabilidad en (0, 0) de la función f : R2 −→ R definida por

f(x, y) =


x2y

x2 + y2
si (x, y) 6= (0, 0)

0 si (x, y) = (0, 0)

.

(2 puntos)

iii) Calcula los extremos absolutos de f(x, y) = −(x+1)2−y2 en D = {(x, y) ∈ R2 | x2+
y2 ≤ 4, x ≤ 0}. (1.5 puntos)
5. Calcula las siguientes integrales:R R
Ω ydxdy siendo Ω = {(x, y) ∈ R2 | x2 + y2 ≤ 1, x ≤ 0}. (1.5 puntos)R R
Ω
ydxdy siendo Ω el triángulo de vertices (−1, 0), (1, 0) y (0, 1). (1 punto)

6. i) Resuelve la ecuación diferencial y00 + y0 + 2y = −2 sinx (1.5 puntos)
ii) Resuelve el problema de condiciones iniciales:(
y0 − y cosx = 0

y(0) = 1
(1.5 puntos)

Primer parcial: Ejercicios 1, 2 y 3.

Segundo parcial: Ejercicios 4, 5 y 6.



Algunos Métodos de integración

2. Integrales de funciones irracionales algebraicas

Son integrales no inmediatas de funciones en las cuales aparecen alguna raiz o raices con

el mismo radicando de la forma ax+b
cx+d con a, b, c, d ∈ R o sea, integrales de la forma

Z
R(x, (

ax+ b

cx+ d
)
n1
m1 , (

ax+ b

cx+ d
)
n2
m2 , . . . , (

ax+ b

cx+ d
)
nr
mr ) dt.

Entonces hacemos el cambio (ax+bcx+d ) = t
s donde s = mcm(m1,m2, . . . ,mr).

3. Método de Euler

Se utiliza para calcular integrales del tipoZ
R(x,

p
ax2 + bx+ c) dt

que no son inmediatas. Los cambios que se pueden efectuar son:

i)
√
ax2 + bx+ c = ±√ax+ t si a > 0.

ii)
√
ax2 + bx+ c = tx±√c si c > 0.

iii)
√
ax2 + bx+ c = t(x− α) si α es una raiz real de ax2 + bx+ c = 0.

4. Método Alemán

Se utiliza para calcular integrales de la formaZ
An(x)√

ax2 + bx+ c
dt

donde An(x) es un polinomio de grado n. Entonces expresaremosZ
An(x)√

ax2 + bx+ c
dt =

p
ax2 + bx+ c An−1(x) +

Z
L√

ax2 + bx+ c
dt

donde An−1(x) es un polinomio de grado n− 1 y L ∈ R. Derivando la expresión anterior
se determinan An−1(x) y L.

Para el cálculo de
R

L√
ax2+bx+c

dt, si ésta no es inmediata, puede ser necesaria la uti-

lización del Método de Euler.



5. Integrales Binomias

Son integrales de la forma Z
xm(a+ bxn)p dt

donde a, b ∈ R, y m,n, p ∈ Q.
Tenemos las siguientes posibilidades:

i) Si p ∈ Z entonces la integral anterior es irracional algebraica.
ii) Si m+1n ∈ Z y p = r

s irreducible con r, s ∈ Z entonces efectuaremos el cambio a+bxn =
us.

iii) Si m+1n + p ∈ Z efectuaremos el cambio a
xn + b = u

s donde s es el del apartado ii).

6. Integrales de funciones transcendentes

Para el caso
R
R(sinx, cosx) dt el cambio general es tanx2 = t aunque hay algunos casos

especiales donde se pueden simplificar los cálculos:

a) Si R es impar en seno, o sea R(−sinx, cosx) = −R(sinx, cosx) entonces haremos el
cambio t = cosx.

b) Si R es impar en coseno, o sea R(sinx,−cosx) = −R(sinx, cosx) entonces haremos el
cambio t = sinx.

c) Si R es par, o sea R(−sinx,−cosx) = R(sinx, cosx) entonces haremos el cambio

t = tanx.

Cambios Trigonométricos

Se suelen usar cuando tenemos integrales donde aparecen raices de los siguientes tipos:

i)
√
a2 − b2u2 donde u es una función, a, b ∈ R \ {0}. Haremos el cambio u = a

b sin t.

(Recordar que
p
1− sin2t = cost).

ii)
√
a2 + b2u2 siendo a, b, u como en i) . Haremos el cambio u = a

b tan t. (Recordar que√
1 + tan2t = sect).

iii)
√
b2u2 − a2 siendo a, b, u como en i) . Haremos el cambio u = a

b sect. (Recordar que√
sec2t− 1 = tant).


