
OPCIÓN A  
Problema A.1. En el espacio se dan las rectas 
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Obtener razonadamente: 
 
a) El valor de  α   para el que las rectas  r  y  s  están contenidas en un plano.  (3 puntos) 

 



b) La ecuación del plano que contiene a las rectas  r  y  s  para el valor de  α   obtenido en el 
apartado anterior.  (2 puntos) 
 

 

 
 

c) La ecuación del plano perpendicular a la recta  r  que contiene el punto (1, 2 , 1 ).  (3 puntos) 
 
 

 
d) El punto de corte de las rectas r y s para el valor de α obtenido en el apartado a).  ( 2 puntos) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

Problema A.2. Sea el sistema de ecuaciones 
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donde  m  es un parámetro real. Obtener razonadamente: 

 
 

a) Estudia la compatibilidad del sistema en función de los distintos valores de m. (5 puntos) 
 
Solución: 
Se forman la matriz de coeficientes A y la matriz ampliada A*: 
 

















++
−

+
=

101
022
222

mm
m

mm
A    

















−

−

++
−

+
=

1
0

22

101
022
222

*
m

m

mm
m

mm
A  

 
Para estudiar la compatibilidad de un sistema de ecuaciones hay que aplicar el Teorema de 
Rouche-Fröbenius  que nos dice: 
 
Si rg(A) = rg(A*) = nº de incognitas  Sistema Compatible Determinado (SCD) 
Si rg(A) = rg(A*) <  nº de incognitas  Sistema Compatible Indeterminado (SCI) 
Si rg(A) ≠ rg(A*)  Sistema Incompatible(SI) 
 
 
El máximo rango que pueden tener ambas matrices es 3, empezamos calculando el determinante de 
la matriz de coeficientes, y el resultado lo igualamos a 0. 
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Entonces, sabemos que cuando { }1,0 ±=m , el determinante de la matriz de coeficientes es 0, y por 
tanto su rango es menor que 3. 
 
Ahora discutimos la compatibilidad del sistema de ecuaciones: 
 
1 er Caso: { }1,0 ±≠m  
 
Si { }1,0 ±≠m   rg(A)=rg(A*)=nº incógnitas  Sistema Compatible Determinado (SCD) 
 
 
 



2 º Caso: 0=m  
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Si m = 0  rg(A) = rg(A*) < nº incógnitas  Sistema compatible indeterminado (SCI)  
 
 
3 er Caso: 1=m  
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rg(A*) = ?  
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El rango máximo de la matriz ampliada es 3, y puesto que la columna de término independientes es 
0, el rg((A*) = rg(A). 
 
Si m = 1  rg(A)=rg(A*) < nº incógnitas  Sistema Compatible Indeterminado (SCI) 
 
4 º Caso: 1−=m  
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Si m ≠ -1  rg(A) rg(A*) < nº incógnitas  Sistema Incompatible (SI) 
 
SOLUCIÓN 
 
Si { }1,0 ±≠m   rg(A)=rg(A*)=nº incógnitas  Sistema Compatible Determinado (SCD) 
 
Si m = 0  rg(A) = rg(A*) < nº incógnitas  Sistema compatible indeterminado (SCI)  
 
Si m = 1  rg(A)=rg(A*) < nº incógnitas  Sistema Compatible Indeterminado (SCI) 
 
Si m ≠ -1  rg(A) rg(A*) < nº incógnitas  Sistema Incompatible (SI) 
 
 
 
 
 
 
 



b) Resuélvelo, si es posible, para m=1. (5 puntos) 
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Podemos observar que F3= F1-F2, por tanto la podemos eliminar y nos queda: 
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SOLUCIÓN: 
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Problema A.3. Consideramos los puntos: A = (1, 0, 0), B = (0,1,0), C = (0,0,1) y D = (2,1,2). Se pide 

a) Hallar el área del triángulo de vértices  B, C y D (5 puntos). 
 
Solución: 

a)      Para calcular el área del triángulo de vértices B, C y D usamos la fórmula 

 
Calculamos los vectores indicados, 

 
 
 
b) Calcular el volumen del tetraedro de vértices A, B, C y D  (5 puntos). 
 

  El volumen del tetraedro de vértices A, B, C y D se obtiene como sigue 

 
El volumen del tetraedro es 

 

 



 

 

OPCIÓN B 
Problema B.1. En el espacio se dan las rectas 

 
Obtener razonadamente: 
a) Un punto y un vector director de cada recta.  (3 puntos) 

 



b) La posición relativa de las rectas  r  y  s.  (4 puntos) 
 
Construimos las matrices compuestos de los vectores directores de r y s y del vector formado por 
los puntos de las rectas. 
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Estudiamos su rango: 
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Y puesto que rg(M) ≠ rg(M*)  Las rectas se cruzan. 
 
 
 
c) Determinar la ecuación del plano que contiene a  r  y es paralelo a  s.  (3 puntos) 
 

 
 



Problema B.2. Sea el sistema de ecuaciones 
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donde  a  es un parámetro real. Obtener razonadamente: 
 

 
a) Estudia la compatibilidad del sistema en función de los distintos valores de a. (5 puntos) 
 
Solución: 
Se forman la matriz de coeficientes A y la matriz ampliada A*: 
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Para estudiar la compatibilidad de un sistema de ecuaciones hay que aplicar el Teorema de 
Rouche-Fröbenius  que nos dice: 
 
Si rg(A) = rg(A*) = nº de incognitas  Sistema Compatible Determinado (SCD) 
Si rg(A) = rg(A*) <  nº de incognitas  Sistema Compatible Indeterminado (SCI) 
Si rg(A) ≠ rg(A*)  Sistema Incompatible(SI) 
 
 
El máximo rango que puede tener ambas la matriz de coeficientes es 3, mientras que la matriz 
ampliada puede ser de rango 4. Por ello, empezamos hallando los valores que 0* =A  
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a =-3/2 
a = 1 
 
 
 
 



1 er Caso: 
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2 º Caso: 1=a  
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Si 1=a    rg(A) ≠rg(A*)  Sistema Incompatible. (SI) 
 
3 er Caso: 2/3−=a  
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Si 2/3−=a    rg(A)  ≠ rg(A*)  Sistema Incompatible (SI) 
 
 
 



 
 
SOLUCIÓN 
 

Si 






 −

≠
2
3,1a    rg(A) ≠ rg(A*)=nº incógnitas  Sistema Incompatible (SI) 

 
Si 1=a    rg(A) ≠rg(A*)  Sistema Incompatible(SI) 
 
Si 2/3−=a    rg(A)  ≠ rg(A*)  Sistema Incompatible (SI) 
 
 
b) Resuélvelo, en los casos de compatibilidad. (5 puntos) 
 
No hay ningún caso que podamos resolver. 
 
 

 

 

 



Problema B.3. Sean  A, B y C los puntos  de intersección del plano de ecuación   x +  4 y – 2 z – 4 = 
0  con los tres ejes coordenados  OX, OY  y OZ, respectivamente. Se pide calcular razonadamente: 
 
a) El área del triángulo ABC. (5 puntos) 
 
Solución: 
Calculemos los puntos A, B y C. 
A – punto de corte entre el plano y el eje OX 

La ecuación del eje OX la podemos dar como intersección de dos planos: 
 

El sistema a resolver para encontrar el punto A es, 

 
Sustituyendo los valores de  y, z en la primera ecuación obtenemos  x – 4 = 0, luego  x = 4. El punto A 
tiene de coordenadas ( 4 , 0 , 0 ) 

Similarmente obtenemos los restantes puntos. 
B – punto de corte entre el plano y el eje OY 

El sistema a resolver para encontrar el punto B es, 

 
Sustituyendo los valores de x, z en la primera ecuación obtenemos  4 y – 4 = 0, luego  y = 1. El punto B 
tiene de coordenadas ( 0 , 1 , 0 ) 

C – punto de corte entre el plano y el eje OZ 
El sistema a resolver para encontrar el punto C es, 

 
Sustituyendo los valores de  x, y en la primera ecuación obtenemos  – 2 z – 4 = 0, luego  z = – 2. El 
punto C tiene de coordenadas ( 0 , 0 , – 2 ) 

  
a) Área del triángulo ABC. 

Para calcular esta área utilizamos la siguiente fórmula 
 

 
 



 
b) El perímetro del triángulo ABC. (5 puntos). 
 

b) Perímetro del triángulo ABC. 
P = d(A,B) + d(B,C) + d(C,A) = 

 
  

  
 


