
FUNDAMENTOS MATEMÁTICOS II 
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       Estudiar para que valores de “a”, 4RFE =⊕ .Razonar la respuesta. 
 
 
 
2º.- Estudiar el sistema según los distintos valores del parámetro que contiene. 
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3º.- Dada la matriz     
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¿Es diagonalizable? En caso afirmativo calcular la base en la que la matriz  asociada  

       es diagonal y hallar la relación entre la matriz diagonal y la matriz A. 
 
 
 
4º.- Dadas las rectas: 
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a) Estudiar su posición 
b) Hallar el punto simétrico de P (1, -1, 0) respecto a la recta “s”. 

 
 
 
5º.- Dada la cónica:    R.λ0λ4yxλ6yx 22 ∈=+++  
 

Clasificarla según los distintos valores del parámetro que contiene. 
 
 
Soluciones 
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     44 RFERFE =+⇒⊂+ . 
    F)dim(EdimFdimEF)dim(E ∩−+=+ para ser suma directa nos hace falta que 
    0F)dim(E =∩ 1a2dimF =⇒=⇒ . 
 
    Conclusión E y F son suplementarios o 4RFE =⊕  cuando a=1. 
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    1º Caso  ===⇒−≠ r(B)3r(A)0,11,asi nº de incógnitas  “compatible determinado”. 



 

    2º Caso   a=-1   
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; r(A)=2, r(B)=3  “incompatible”. 

     

    3º Caso   a=0    
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; r(A)=2=r(B)< nº de incógnitas “compatible indeterminado”. 

 

    4º Caso   a=1    
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  la 1ª fila es la suma de la 2ª y 3ª⇒ r(A)=2, es un sistema  

   
         homogéneo ⇒ infinitas soluciones. 
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      Valores propios doble2λysimple6λ == . 
      Veamos si es diagonalizable: 
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      Cálculo de los vectores propios: 
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          un vector propio el (1,1,1). 
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          vectores propios (-2,1,0) y (-1,0,1). 
 
 
      La base en la que la matriz asociada es diagonal está formada por los tres vectores propios  
      y la relación entre la matriz diagonal y la dada es: 
 

       .














 −−
=
















== −

101
011
121

P;
200
020
006

DsiendoAPPD 1   

 
 

4º.- a) Resolviendo ⇒
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la recta “r” pasa por el punto (1, -1, 0) y tiene  

      como vector director (-2, 1, 1). 
 
      La recta “s” pasa por el punto (1, 5, -2) y su vector director es (3, 2, -1). 
 
      Por sus vectores directores, no son paralelas ni coincidentes, entonces se cortan o se  
      cruzan. 
 
      Calculamos un vector que una un punto de la recta “r” con otro de la “s”, por ejemplo 
      el  (0, 6, -2). 
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se cruzan. 

       
      b) Hallamos el plano perpendicular “s” que pase por el punto P (1, -1, 0). 
 
          3x+2y-z+D=0 estos son los infinitos planos perpendiculares, elegimos el que pasa por 
          el punto P⇒3-2+D=0⇒D=-1. 
 
          Dicho plano es: 3x+2y-z-1=0. 
 
          Calculamos la intersección de la recta “s” con el plano: 
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          1λ1414λ −=⇒−= . El punto es (-2, 3, -1) y es el punto medio entre el dado y el simétrico  
          que buscamos. 
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          El simétrico es (-5, 7, -2). 
 
 
 

5º.- ).9λ(14λAA
4λ00
013λ
03λ1

2−=⇒=















 

 

a) Si 
3
10,λ ±≠  cónica no degenerada. Veamos de quién se trata: 
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b) Si .rectasdos2
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