
 

1º.- Estudiar y resolver, en los casos que sea posible, según los distintos   

       valores de los parámetros que contiene el siguiente sistema: 
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2º.- En R2 se definen las siguientes operaciones: 

 (x 1, y1) + (x2 , y2) = (x1+x2 ,y1+y2)         ∀(x 1, y1) , (x2 , y2)∈  R2 
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2
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      Sabiendo  que  (R2,+)  es grupo abeliano, estudiar las  4 condiciones  que    

       debe cumplir la operación externa para que (R2,+,⋅) sea espacio vectorial   

        sobre R. 

3º.- Sea la aplicación lineal: 

f : R3 → R3 / f(x, y, z) = (x+5y+2z, x+2y-z, x+y+4z). 

a) Hallar la matriz asociada a “f”. 
b) Clasificar la aplicación. 
c) Descomponer la matriz asociada a “f” en suma de una matriz simétrica y 

otra antisimétrica. 

4º.- Dados el plano  x+y-2z+2=0  y la recta  
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       Calcular la recta simétrica de “r” respecto al plano. 

5º.-  Dado el haz de cónicas: 

0.2x)yλ(xy2xyxyx 2222 =−−++−−−  

a) Obtener la cónica que pasa por el punto (0,-1) y hallar su ecuación 
reducida. 

b) Hallar la polar del punto(0,-1)¿qué representa respecto a la cónica? 

 

 

 



Solución  

 

 

1º.- El rango de la matriz ampliada puede valer tres, entonces: 
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1º Caso: le.incompatibsistema3r(A)3,r(B)1,by0a ⇒<=≠≠  

 (A matriz de coeficientes y B la matriz ampliada). 

 

2º Caso: a=0. 
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La solución en este caso será: x=1+y. 

 

3º Caso: b=1. 

 





⇒===≠
===

⇒

⇒−=−+−=
−−
−

=+=
−−
−

























−
−−
−

odeterminadcompatiblesistemaincógnitasdenºr(B)2r(A)0,a
nte)anteriormeestudiadoya(casor(B)1r(A)0,a

a1)a2aa(1
2a1a
1aa

C2ªC1ª
2a11a
1a1

;
1
1-
1

1a1
2a11a
1a1

2

 



La solución del sistema: 
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2º.- Comprobaremos las cuatro propiedades de la operación externa: 
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El primer miembro: 







 ++=++ )y(y

2
α),x(xα)yy,x(xα 2121

2
2121 . 

El segundo miembro: 
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Por la propiedad distributiva del producto respecto a la suma de 
números reales, los dos miembros son iguales. 
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Los dos miembros son distintos, no se cumple la igualdad pues 
222 βαβ)(α +≠+ . 



c) ( )y)(x,βαy)(x,)β.(αRy)(x,R,βα, 2 =∈∀∈∀ . 

            El primer miembro: 
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3º.- a) La matriz  asociada a “f” en las bases canónicas: 
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         Es un endomorfismo biyectivo = automorfismo. 

      c) A=S+T, donde S es una matriz simétrica y T antisimétrica. 



Hallando la traspuesta, por las propiedades y la definición de matriz 
simétrica y antisimétrica tenemos: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4º.- La recta y el plano no son paralelos luego se cortan: 
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        Hallando el punto simétrico del B(3,1,2) (punto de la recta “r”), la recta  

        pedida será la que pasa por los puntos A y el simétrico de B. 

        Cálculo del punto simétrico: 

        Hallamos una recta perpendicular al plano que pase por B. 
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5º.- a) La cónica que pasa por el punto (0,-1) cumplirá: 
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      b) La polar del punto (0,-1). 

 

         

( ) ( )

0.1y3xscartesianaen0Z
2
1Y

2
1X

2
3

0

2
1
2
1
2
3

ZY,X,0
1
1
0

0
2
11

2
11

2
1

1
2
11

ZY,X,

=−−=−−−⇒

⇒=























−

−⇒=















−























−

−−

 

 

         Como el punto es de la cónica, la polar es la tangente a la cónica 

         en dicho punto. 

 


