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∫
1

𝑥
√𝑎2 +

1

√𝑥

∞

1

 𝑑𝑥, donde 𝑎 > 0

𝑥 > 0 𝑎2 +
1

𝑥
> 𝑎2 𝑎 > 0

√𝑎2 +
1

√𝑥
> √𝑎2 = 𝑎       (2 𝑝𝑢𝑛𝑡𝑜𝑠)

1

𝑥

1

𝑥
√𝑎2 +

1

√𝑥
>

𝑎

𝑥
     (2 puntos)

∫
𝑎

𝑥
𝑑𝑥

∞

1

 



 
 

lim
(𝑥,𝑦)→(0,0)

𝑥2𝑦2

𝑥3 + 𝑦3

𝑦 = 𝑚𝑥

𝑥2𝑦2

𝑥3 + 𝑦3
=

𝑥2(𝑚2𝑥2)

𝑥3 + 𝑚3𝑥3
=

𝑥𝑚2

1 + 𝑚3
→ 0,  cuando (𝑥, 𝑦) → (0,0)  (2 puntos)

𝑦 = −𝑥𝑒𝑥

𝑥2𝑦2

𝑥3 + 𝑦3
=

−𝑥4𝑒2𝑥

𝑥3 − 𝑥3𝑒3𝑥
=

𝑥𝑒2𝑥

𝑒3𝑥 − 1
→

1

3
,  cuando (𝑥, 𝑦) → (0,0)

lim
𝑥→0

𝑥𝑒2𝑥

𝑒3𝑥 − 1
= lim

𝑥→0

𝑒2𝑥(2𝑥 + 1)

3𝑒3𝑥
=

1

3
   (2 puntos)

(2 puntos)

𝒚 = 𝟐𝒙

 



 
  𝑓(𝑥, 𝑦) = 𝑥2 + 2𝑦2 + 2𝑥 𝑓

𝑥2 + 𝑦2 ≤ 16

∇𝑓 = 0

𝑥2 + 𝑦2 = 16

• ∇𝑓 = (2𝑥 + 2,4𝑦) ∇𝑓 = 0 (−1,0)

• 𝑥2 + 𝑦2 = 16

2𝑥 + 2 = 2λ𝑥,      4𝑦 = 2λ𝑦, 𝑥2 + 𝑦2 = 16

𝑦 = 0 λ = 0

o 𝑦 = 0 𝑥 = ±4

o λ = 2 𝑥 = 1

𝑦 = ±√15

(𝒙, 𝒚) 𝒇(𝒙, 𝒚) 
(−1,0) −1 
(4,0) 24 

(−4,0) 8 

(1, ±√15) 33 

𝑓 −1 33

 



 
 ∭ 𝑥

𝑅
𝑑𝑉 𝑅

𝑥 + 2𝑦 + 𝑧 = 4

0 ≤ 𝑦 ≤ 2 0 ≤ 𝑥 ≤ 4 − 2𝑦

𝑥 𝑦 0 ≤ 𝑧 ≤ 4 − 𝑥 + 2𝑦.

∭ 𝑥
𝑅

𝑑𝑉 = ∫ ∫ ∫ 𝑥
4−𝑥−2𝑦

0

𝑑𝑧𝑑𝑥𝑑𝑦
4−2𝑦

0

 
2

0

 (3 𝑝𝑢𝑛𝑡𝑜𝑠)

= ∫ ∫ 𝑥(4 − 𝑥 − 2𝑦)𝑑𝑥𝑑𝑦
4−2𝑦

0

2

0

= ∫ ∫ 4𝑥
4−2𝑦

0

2

0

− 𝑥2 − 2𝑥𝑦𝑑𝑥𝑑𝑦

= ∫ (4 − 2𝑦)2 (2 −
1

3
(4 − 2𝑦) − 𝑦) 𝑑𝑦

2

0

= ∫ (4 − 2𝑦)2 (
2

3
−

1

3
𝑦) 𝑑𝑦

2

0

=
4

3
∫ (2 − 𝑦)3𝑑𝑦

2

0

=
16

3
 (2 𝑝𝑢𝑛𝑡𝑜𝑠)

 



 

 𝑄 𝑧 = √3𝑥2 + 3𝑦2 𝑧 = √4 − 𝑥2 − 𝑦2

 𝑄

 

𝑄

∭ 1𝑑𝑉
𝑄

= 4 ∫ ∫ ∫ 1
√4−𝑥2−𝑦2

√3𝑥2+3𝑦2

𝑑𝑧
√1−𝑥2

0

𝑑𝑦
1

0

𝑑𝑥 (1.5 𝑝𝑢𝑛𝑡𝑜𝑠)

∭ 1𝑑𝑉
𝑄

= ∫ ∫ ∫ 1
√4−𝑥2−𝑦2

√3𝑥2+3𝑦2

𝑑𝑧
√1−𝑥2

-√1−𝑥2

𝑑𝑦
1

-1

𝑑𝑥 (1.5 𝑝𝑢𝑛𝑡𝑜𝑠)

 

𝑄

∭ 1𝑑𝑉
𝑄

= 4 ∫ ∫ ∫ 𝑟
√4−𝑟2

√3𝑟

𝑑𝑧
1

0

𝑑𝑟

𝜋
2

0

𝑑θ (1.5 𝑝𝑢𝑛𝑡𝑜𝑠)

∭ 1𝑑𝑉
𝑄

= ∫ ∫ ∫ 𝑟
√4−𝑟2

√3𝑟

𝑑𝑧
1

0

𝑑𝑟
2π

0

𝑑𝜃(1.5𝑝𝑢𝑛𝑡𝑜𝑠)

 

𝑄

∭ 1𝑑𝑉
𝑄

= ∫ ∫ ∫ 𝜌2
2

0

𝑠𝑒𝑛𝜙𝑑𝜌

π
6

0

𝑑𝜙
2π

0

𝑑θ (1.5 𝑝𝑢𝑛𝑡𝑜𝑠)


