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EVAU Matemáticas II Junio-2023 

 

 
Resolución 

𝑥 = "𝑛ú𝑚𝑒𝑟𝑜 𝑑𝑒 𝑐𝑎𝑚𝑖𝑜𝑛𝑒𝑠 𝑡𝑖𝑝𝑜 𝐴” 

𝑦 = "𝑛ú𝑚𝑒𝑟𝑜 𝑑𝑒 𝑐𝑎𝑚𝑖𝑜𝑛𝑒𝑠 𝑡𝑖𝑝𝑜 𝐵"  

𝑧 = "𝑛ú𝑚𝑒𝑟𝑜 𝑑𝑒 𝑐𝑎𝑚𝑖𝑜𝑛𝑒𝑠 𝑡𝑖𝑝𝑜 𝐶” 

Del enunciado, obtenemos: {

𝑥 + 1 = 𝑦 + 𝑧

0,1 · 24𝑦 =
28𝑧

7

14𝑥 + 24𝑦 + 28𝑧 = 302

⟺ {

𝑥 − 𝑦 − 𝑧 = −1
3𝑦 − 5𝑧 = 0

7𝑥 + 12𝑦 + 14𝑧 = 151
 

Resolviendo el sistema por Gauss: 

( 
1 −1 −1
0    3 −5
7   12    14

    
−1
   0
  151

  )
 𝐹3−7 𝐹1
↔    ( 

 1 −1 −1
0 3 −5
0 19    21

      
−1
   0
158

  )
1

3
𝐹2

↔ ( 
 1 −1 −1
0    1 −5/3
0 19   21

      
−1
0
158

  ) 

𝐹3 − 19 𝐹2
⟷

(
1 −1 −1
0 1 −5/3
0 0 158/3

   −1
   0
   158

)⟺  {

𝑥 − 𝑦 − 𝑧 = −1

𝑦 −
5

3
𝑧 = 0

158

3
𝑧 = 158

de donde 𝑧 = 3  ;   𝑦 = 5  ;   𝑥 = 7 

 
Resolución 
a) Comprobamos si 𝑓(−𝑥) = 𝑓(𝑥): 

𝑓(−𝑥) = √((−𝑥)2 − 1)2
3

= √(𝑥2 − 1)2
3

= 𝑓(𝑥)  La función es par. 

b) 𝑓(𝑥) ≥ 0 y continua en el conjunto de los números reales por ser composición de continuas. 

𝑓(𝑥) = (𝑥2 − 1)
2
3 

 

𝑓′(𝑥) =
2

3
(𝑥2 − 1)

2
3
−1 · 2𝑥 =

2

3
(𝑥2 − 1)−

1
3 · 2𝑥 =

4𝑥

3√𝑥2 − 1
3  

La derivada no está definida en 𝑥 = 1. La función no es derivable en 𝑥 = 1. 

c)  

𝑓′(𝑥) =
4𝑥

3√𝑥2 − 1
3 {

𝑓′(𝑥) = 0 ⟹ 𝑥 = 0              

𝑃𝑜𝑙𝑜𝑠: 𝑥2 − 1 = 0 ⟺ 𝑥 = ±1
 

Estos valores dividen la recta real en intervalos, en cada uno de los cuales vamos a determinar el signo 
de la derivada 𝑓′ sustituyendo en ella un valor cualquiera de cada uno de ellos: 

 (−∞,−1) (−1, 0) (0, 1) (1, +∞) 
Signo de 𝑓′(𝑥) − + − + 
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𝑓(𝑥) decrece en el intervalo (−∞,−1) ∪ (0, 1) 
𝑓(𝑥) crece en el intervalo (−1, 0) ∪ (1,+∞) 

Por tanto, los puntos 𝑃(−1, 0) 𝑦 𝑄(1, 0) son mínimos absolutos y el punto 𝑅(0, 1) es máximo relativo ya 

que lim
𝑥→±∞

𝑓(𝑥) = +∞ 

Resolución 

a) Comprobamos que los tres puntos no están alineados. 

𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ = (−1, 4, −4) ;  𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ = (1, 3, −3) 

Estudio el rango de esos vectores. 𝑟𝑔 (
−1 4 −4
   1 3 −3

) = 2  ya que |
−1 4
1 3

| = −7 ≠ 0 

Los vectores 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ y 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ tienen distinta dirección y, por tanto, los puntos dados determinan un triángulo. 

El plano que determinan es 𝜋(𝐴, 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗, 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ ) ≡ |
𝑥 − 1 𝑦 + 2    𝑧 − 3
−1 4 −4
   1 3 −3

| = 0 

Desarrollando el determinante,  𝜋 ≡ −7𝑦 − 14 − 7(𝑧 − 3) = 0  ;  𝜋 ≡ 𝑦 + 𝑧 − 1 = 0 

b) Recta que pasa por los puntos 𝐴 y 𝐵:  𝑟 ≡ {
𝑥 = 1 − 𝑡      
𝑦 = −2 + 4𝑡
𝑧 = 3 − 4𝑡   

 

Intersección recta y plano: 

{

𝑥 = 1 − 𝑡      
𝑦 = −2 + 4𝑡
𝑧 = 3 − 4𝑡   
𝑧 = 1

⇔ 3 − 4𝑡 = 1 ⇔ 𝑡 = 1/2 . El punto es 𝑃 (
1

2
, 0, 1). 

c) El perímetro del triángulo es la suma de las longitudes de sus lados: 

|𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗| = √33  ;  |𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗| = √19  ;   𝐵𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ = (2,−1, 1)|𝐵𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗| = √6  

𝑃𝑒𝑟í𝑚𝑒𝑡𝑟𝑜 = √33 + √19 + √6 𝑢𝑛𝑖𝑑𝑎𝑑𝑒𝑠 

 

Resolución 

a) 𝑝(𝐴 ∪ 𝐵) = 𝑝(𝐴) + 𝑝(𝐵) − 𝑝(𝐴 ∩ 𝐵) =⏞
𝐴 𝑦 𝐵 𝑖𝑛𝑑

𝑝(𝐴) + 𝑝(𝐵) − 𝑝(𝐴) · 𝑝(𝐵) = 0,3 + 0,5 − 0,3 · 0,5 = 0,65 

b)  𝑝(𝐶|𝐴) = 0,5 

𝑝(𝐴 ∩ 𝐶̅) = 𝑝(𝐴) · 𝑝(𝐶̅|𝐴) = 𝑝(𝐴) · (1 − 𝑝(𝐶|𝐴)) = 0,5 · (1 − 0,5) = 0,25 

c) 𝑝(𝐷|𝐴) = 0,5 ⇔
𝑝(𝐴∩𝐷)

𝑝(𝐴)
= 0,5 ⟹ 𝑝(𝐴 ∩ 𝐷) = 0,5 · 𝑝(𝐴) = 0,5 · 0,3 = 0,15 

𝑝(�̅�|𝐷) = 0,2 ⇔
𝑝(�̅�∩𝐷)

𝑝(𝐷)
= 0,2   ⟹ 𝑝(𝐷 ∩ �̅�) = 0,2 · 𝑝(𝐷) ⟹ 𝑝(𝐷) − 𝑝(𝐴 ∩ 𝐷) = 0,2 · 𝑝(𝐷) ⟹ 

𝑝(𝐷) − 0,15 = 0,2 · 𝑝(𝐷) ⟹ 0,8 · 𝑝(𝐷) = 0,15 ⟹ 𝑝(𝐷) =
15

80
=
3

16
= 0,1875 
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Resolución 

a) Matriz de coeficientes de las incógnitas:  𝐴 = ( 
𝑎 + 1 4 0
0 𝑎 − 1 1
4 2𝑎 1

  )  

Matriz ampliada con la columna de términos independientes:  𝐴∗ = (
𝑎 + 1 4 0
0 𝑎 − 1 1
4 2𝑎 1

      
0
3
3
  )  

𝑑𝑒𝑡(𝐴) = |𝐴| =  |
𝑎 + 1 4 0
0 𝑎 − 1 1
4 2𝑎 1

| =⏞
𝐹2−𝐹3

|
𝑎 + 1 4 0
−4 −1 − 𝑎 0
4 2𝑎 1

| = |
𝑎 + 1 4
−4 −(1 + 𝑎)

| = −(𝑎 + 1)2 + 16 

|𝐴| = 0 ⟺ (𝑎 + 1)2 = 16 ⟺ { 
𝑎 = 3     
𝑎 = −5   

   

Caso 1  ∀𝑎 ∈ ℝ− {−5, 3}   |𝐴| ≠ 0 .  Por tanto  𝑟𝑔(𝐴) = 3 = 𝑟𝑔(𝐴∗) = 𝑛º 𝑖𝑛𝑐ó𝑔𝑛𝑖𝑡𝑎𝑠 

𝑆𝑖𝑠𝑡𝑒𝑚𝑎 𝐶𝑜𝑚𝑝𝑎𝑡𝑖𝑏𝑙𝑒 𝐷𝑒𝑡𝑒𝑟𝑚𝑖𝑛𝑎𝑑𝑜 (𝑆𝑜𝑙𝑢𝑐𝑖ó𝑛 ú𝑛𝑖𝑐𝑎) 

Caso 2  𝑎 = −5. En este caso |𝐴| = 0  𝑦  𝑟𝑔(𝐴) < 3.  

 Matriz de coeficientes  𝐴 = ( 
−4    4 0
   0 −6 1
   4 −10 1

  ) .  Matriz ampliada  𝐴∗ = (  
−4    4 0
   0 −6 1
   4 −10 1

      
0
3
3
  ) 

Calculamos el rango de la matriz 𝐴: 

Como  | 
−4    4
   0 −6

| = 24 ≠ 0 , en 𝐴 hay un menor de orden 2 no nulo y  𝑟𝑔(𝐴) = 2  , 𝑟𝑔(𝐴∗) ≥ 2. 

Calculamos el rango de la matriz ampliada 𝐴∗: 

Orlamos el menor  |  
−4    4
   0 −6

|  , que nos ha dado el rango de A, con la tercera fila y cuarta columna 

de 𝐴∗ ∶ 

|
−4    4 0
   0 −6 3
   4 −10 3

| =⏟
𝐹2−𝐹1=𝐹3

0         ;        Por tanto 𝑟𝑔(𝐴∗) = 2 

𝑟𝑔(𝐴) = 𝑟𝑔(𝐴∗) = 2 < 𝑛º 𝑖𝑛𝑐ó𝑔𝑛𝑖𝑡𝑎𝑠   Sistema compatible indeterminado. 

También podíamos ver que la cuarta columna de 𝐴∗ es combinación lineal de la tercera, con lo que 

𝑟𝑔(𝐴) = 𝑟𝑔(𝐴∗). 

Caso 3  𝑎 = 3. En este caso |𝐴| = 0  𝑦  𝑟𝑔(𝐴) < 3.  

Matriz de coeficientes  𝐴 = ( 
4 4 0
0 2 1
4 6 1

  ) .  Matriz ampliada  𝐴∗ = (   
4 4 0
0 2 1
4 6 1

    
0
3
3
  ) 

Calculamos el rango de la matriz 𝐴: 

Como  | 
4 4
0 2

| = 8 ≠ 0 , en 𝐴 hay un menor de orden 2 no nulo y  𝑟𝑔(𝐴) = 2  , 𝑟𝑔(𝐴∗) ≥ 2. 

Calculamos el rango de la matriz ampliada 𝐴∗: 

Orlamos el menor  | 
4 4
0 2

|  , que nos ha dado el rango de A, con la tercera fila y cuarta columna de 𝐴∗ ∶ 
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| 
4 4 0
0 2 3
4 6 3

| =⏟
𝐹1+𝐹2=𝐹3

0         ;        Por tanto 𝑟𝑔(𝐴∗) = 2 

𝑟𝑔(𝐴) = 𝑟𝑔(𝐴∗) = 2 < 𝑛º 𝑖𝑛𝑐ó𝑔𝑛𝑖𝑡𝑎𝑠:   Sistema Compatible Indeterminado. 

También podíamos ver que la cuarta columna de 𝐴∗ es combinación lineal de la tercera, con lo que 
𝑟𝑔(𝐴) = 𝑟𝑔(𝐴∗) 

b) Resolvemos para 𝑎 = 3: 

Observando el menor | 
4 4
0 2

| que nos ha dado el rango de la matriz 𝐴,   el sistema equivalente viene dado 

por las ecuaciones cuyos coeficientes forman parte de dicho menor, esto es { 
4𝑥 + 4𝑦        = 0            

2𝑦 + 𝑧 = 3
 

Las incógnitas principales del sistema son aquellas cuyos coeficientes forman parte de las columnas del 

menor | 
4 4
0 2

| que nos ha dado el rango de la matriz 𝐴, es decir 𝑥 e 𝑦. La incógnita 𝑧 actúa como incógnita 

no principal o parámetro. Así, tenemos: 

𝑧 = 𝑡;     {
𝑥 + 𝑦 = 0             
 2𝑦 =  3 − 𝑡

    ∀𝑡 ∈ ℝ, de donde  𝑦 =
3−𝑡

2
 ;  𝑥 =

𝑡−3

2
  

La solución viene dada por {

    𝑥 =  −
3

2
+
1

2
𝑡              

    𝑦 =   
3

2
−
1

2
𝑡                  

   𝑧 =         𝑡                     

  ∀𝑡 ∈ ℝ        

Resolución 

a) ∀𝑥 ∈ ℝ  𝑥 < −1,    𝑓(𝑥) =
𝑥2

2+𝑥2
  , continua por ser función racional con denominador no nulo. 

     ∀𝑥 ∈ ℝ  𝑥 > −1  𝑥 ≠ 1,    𝑓(𝑥) =
2𝑥2

3−3𝑥
  , continua por ser función racional con denominador 

no nulo. 

𝑥 = −1   

𝑓(−1) =
1

3
  

𝐸𝑥𝑖𝑠𝑡𝑒𝑛𝑐𝑖𝑎 𝑑𝑒 lim
𝑥→−1

𝑓(𝑥) {
lim
𝑥→−1−

𝑥2

2+𝑥2
=
1

3
                                                                              

lim
𝑥→−1+

2𝑥2

3−3𝑥
=
1

3
                                                                                

  

Por tanto lim
𝑥→−1

𝑓(𝑥) =
1

3
= 𝑓(−1). La función es continua en 𝑥 = −1 

𝑥 =  1  La función no está definida en 𝑥 = 1 con límites laterales infinitos. 

La función es continua en ℝ − {1}  
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b) lim
𝑥→−∞

𝑓(𝑥)2𝑥
2−1 = lim

𝑥→−∞
(
𝑥2

2+𝑥2
)
2𝑥2−1

lim
𝑥→+∞

(
𝑥2

2+𝑥2
)
2𝑥2−1

=⏞
1+∞

𝑒
lim
𝑥→+∞

[(2𝑥2−1)·(
𝑥2

2+𝑥2
−1)]

=

𝑒
lim
𝑥→+∞

[(2𝑥2−1)·(
−2

2+𝑥2
)]
= 𝑒

lim
𝑥→+∞

[
−4𝑥2+2

2+𝑥2
]
= 𝑒−4 =

1

𝑒4
 

c) ∫
2𝑥2

3−3𝑥
 𝑑𝑥

0

−1

=⏞
𝑒𝑓𝑒𝑐𝑡𝑢𝑎𝑛𝑑𝑜 𝑙𝑎 𝑑𝑖𝑣𝑖𝑠𝑖ó𝑛

∫ (−
2

3
(𝑥 + 1) +

2

3−3𝑥
)  𝑑𝑥 = −

2

3
[
(𝑥+1)2

2
+ 𝐿|3 − 3𝑥|]

−1

0

=
0

−1

 

=−
1

3
+
2𝐿2

3
 

 

 
Resolución 

a) Un punto genérico de la recta 𝑟 es 𝑃(1 + 2𝜆, 𝜆, −1 − 2 𝜆) 

Como 1 + 2𝜆 + 1 + 2𝜆 = 2 tiene solución 𝜆 =0, se tiene que la recta corta al plano en el punto 𝑃(1, 0,−1) 

b)  Hallamos la recta 𝑟1 perpendicular a 𝜋 que pase por A. El vector de dirección de la recta 𝑟1 es el normal 
del plano  �⃗� = (1, 0, −1): 

𝑟1 ≡ {
𝑥 = 1 + 𝜇      
𝑦 = 1              
𝑧 = 1 − 𝜇      

    

La intersección de esta recta con el plano 𝜋 es la proyección buscada: 

1 + 𝜇 − 1 + 𝜇 = 2  ;   𝜇 = 1  ;   𝐸𝑙 𝑝𝑢𝑛𝑡𝑜 𝑒𝑠 𝐴′ = (2, 1, 0) 

c) Plano 𝜋′perpendicular a la recta 𝑟 que pasa por 𝐴(1, 1, 1):  

El vector normal del plano es el director de la recta:  

𝜋′ ≡ 2𝑥 + 𝑦 − 2𝑧 + 𝐷 = 0 

𝐴 ∈ 𝜋 ⟹ 2+ 1 − 2 + 𝐷 = 0⟹ 𝐷 = −1 

𝜋′ ≡ 2𝑥 + 𝑦 − 2𝑧 − 1 = 0 

Sea 𝑀 el punto de intersección de la recta 𝑟 y el plano 𝜋′: 

2(1 + 2𝑡) + 𝑡 − 2(−1 − 2𝑡) − 1 = 0 ⟺ 9𝑡 = −3 ⟺ 𝑡 = −
1

3
 

El punto 𝑀(
1

3
, −

1

3
, −

1

3
) es medio entre 𝐴 y su simétrico 𝐴′′(𝑥, 𝑦, 𝑧): 

𝑥 + 1

2
=
1

3
⟹ 𝑥 = −

1

3
  ;   
𝑦 + 1

2
= −

1

3
⟹ 𝑦 = −

5

3
  ;  
𝑧 + 1

2
= −

1

3
⟹ 𝑥 = −

5

3
  

El punto buscado es 𝐴′′ (−
1

3
, −

5

3
, −

5

3
  ) 

 
Resolución 
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Sea la variable aleatoria 𝑋 = "𝐿𝑜𝑛𝑔𝑖𝑡𝑢𝑑 𝑑𝑒 𝑙𝑎 𝑠𝑎𝑟𝑑𝑖𝑛𝑎". 𝑋 ↪ 𝑁(175, 25,75) ; Z↪ 𝑁(0, 1) 

𝑎) 𝑝(𝑋 > 160) = 1 − 𝑝(𝑋 ≤ 160) = 1 − 𝑝 (𝑍 ≤
160 − 175

25,75
) = 1 − 𝑝(𝑍 ≤ −0,58) = 𝑝(𝑍 ≤ 0,58)

= 0,7190 

El 71,90% serán de longitud por encima de 160 𝑚𝑚 

b) Sea 𝑡 = 175 − 𝑘  𝑐𝑜𝑛 𝑘 > 0 

𝑝(175 − 𝑘 ≤ 𝑋 ≤ 175) = 0,18 ⟺ 

𝑝 (
−𝑘

25,75
≤ 𝑍 ≤ 0) = 0,18 ⟺ 𝑝(𝑍 ≤ 0) − 𝑝 (𝑍 ≤

−𝑘

25,75
) = 0,18 ⟺ 𝑝 (𝑍 ≤

−𝑘

25,75
) = 0,32

⟺  𝑝 (𝑍 ≥
𝑘

25,75
) = 0,32 ⟺ 1 − 𝑝 (𝑍 <

𝑘

25,75
) = 0,32 ⟺ 𝑝 (𝑍 <

𝑘

25,75
) = 0,68

⟹
𝑘

25,75
= 0,465 ⟹ 𝑘 ≈ 11,97375 

El valor buscado es 𝑡 ≅ 175 − 11,97 = 163,03 𝑚𝑚 

 

c) Consideramos el suceso 𝐴 = ”𝑈𝑛𝑎 𝑠𝑎𝑟𝑑𝑖𝑛𝑎 𝑡𝑖𝑒𝑛𝑒 𝑢𝑛𝑎 𝑙𝑜𝑛𝑔𝑖𝑡𝑢𝑑 𝑚𝑒𝑛𝑜𝑟 𝑑𝑒 150 𝑚𝑚”  ;  

𝑝(𝑋 < 150) = 𝑝 (𝑍 <
150 − 175

25,75
) = 𝑝(𝑍 < −0,97) = 1 − 𝑝(𝑍 ≤ 0,97) = 0,166 

𝑝(𝐴) = 0,166 = 𝑝 y esta probabilidad es la misma cada vez que se pesca una sardina. 𝑛 = 10 
Sea la variable aleatoria discreta 𝑋 = "𝑁ú𝑚𝑒𝑟𝑜 𝑑𝑒 𝑠𝑎𝑟𝑑𝑖𝑛𝑎𝑠 𝑑𝑒 𝑙𝑜𝑛𝑔𝑖𝑡𝑢𝑑 𝑚𝑒𝑛𝑜𝑟 𝑑𝑒 150 𝑚𝑚"  

Se trata de una binomial  𝑋 ↪ 𝐵(10, 0,166) 

𝑃(𝑋 ≥ 1) = 1 − 𝑝(𝑋 = 0) = 1 − 0,83410 ≅ 0,8372 

 

 

 

 

 


