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2. (a) 2 22 2 2A r rh rπ π π= + +     (M2) por ecuación 
  2135 4 2 (3,5)r rπ π π= +     (A1) por sustitución 
  2135 4 7r r= +   
  24 7 135 0r r+ − =      (M1) por ecuación cuadrática 
  (4 27)( 5) 0r r+ − =   
  4 27 0r + =  o 5 0r − =  

  27
4

r = −  (Rechazada) o 5 mmr =    A1  

[5] 
 (b) El volumen 

  3 24
3

r r hπ π= +      (M1) por enfoque válido 

  3 24 (5) (5) (3,5)
3
π π= +  

  3798,4881328 mm=  
  3798 mm=       A1  

[2] 
 

3. (a) (i) 
2 2 2(1,75 ) (1,5 )ˆcos ABC

2( )(1,75 )
r r r

r r
+ −

=   M1A1 

   
2

2
1,8125ˆcos ABC

3,5
r

r
=     A1 

   29ˆcos ABC
56

=     AG  

 
  (ii) ˆABC 1,026452178 rad=     

   ˆABC 1,03 rad=     A1  
[4] 

 (b) 21 ˆ(BC) (ABC) 9,89
2

=     (M1) por ecuación 

  21 ( 1,026452178) 9,89
2

r π − =    (A1) por sustitución 

  2 9,35162474r =  
  3,058042632r =  
  3,06r =       A1  

[3] 
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4. 
2~ B 5,
2 10

pX
p p

 
 + + 

     (R1) por distribución correcta 

 La desviación típica de X  

 
2 25 1

3 10 3 10
p p

p p
  

= −  + +  
     (A1) por sustitución 

 
2 105

3 10 3 10
p p

p p
  +

=   + +  
 

 
2 10 115

3 10 3 10 10
p p

p p
  +

∴ >  + +  
    (M1) por enfoque válido 

 
2 10 1215

3 10 3 10 100
p p

p p
  +

>  + +  
     M1 

 
2 10 1215 0

3 10 3 10 100
p p

p p
  +

− >  + +  
    A1 

 Considerando el gráfico de  
2 10 1215

3 10 3 10 100
p py

p p
  +

= −  + +  
,  

5,3435147 25,443002p< < .        
Por lo tanto, el mayor valor de p  es 25 .   A1  

[6] 
 
5. (8 8 )dv t t= −∫        (M1) por integral indefinida 

 218 8
2

v t t C = − + 
 

      A1 

 28 4v t t C= − +  
 La velocidad inicial 
 28(0) 4(0) C= − +       (M1) por enfoque válido 
 C=  
 La diferencia entre las velocidades es de 14 ms−  
 28 4 4t t C C∴ − + = +  o 28 4 4t t C C∴ − + = −   (A1) por enfoque correcto 
 24 8 4 0t t− + =  o 24 8 4 0t t− − =     A2 

 24( 1) 0t − =  o 
2( 8) ( 8) 4(4)( 4)

2(4)
t

− − ± − − −
=  

 1t =  o 2,414213562t = ,  
 0,4142135624t = −  (Rechazada) 
 1m∴ =  o 2,41m =       A2  

[8] 
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6. (a) Por utilizar operaciones con las filas, el sistema  
2 1 3 3
1 4 6 17
3 1 2 21

− − 
 − − − 
 
 

 se reduce a  

1 0 0 5
0 1 0 4
0 0 1 1

 
 
 
 
 

.     (M1) por enfoque válido 

Por lo tanto, las coordenadas de P  son  
(5, 4,1) .      A3 

[4] 

 (b) 
5 1
4 4
1 6

t
   
   = + −   
   −   

r      A2 

[2] 
 
7. (a) { : 5 1}x x− ≤ ≤       A2 

[2] 
 (b) 2( ) 2 ( 1)f x x= − −       

  22 ( 1)y x= − −  

  22 ( 1)x y⇒ = − −      (M1) for intercambiar variables 

  2( 1) 2y x− = −  

  1 2y x− = −  (Rechazada) o 1 2y x− = − −  A1 

  2 1y x= − − +       

  1( ) 2 1f x x−∴ = − − +     A1 
[3] 

 (c) 1 1( )( )
3
xg f x− − =  

  1( )
3
xf x g−  =  

 
     M1 

  2 1
3
xg x  = − − + 

 
 

  3 2 3 1
3
xg x   = − − +  

  
    A1 

  ( ) 2 3 1g x x∴ = − − +      A1 
[3] 
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8. 2 2(4 0)
B
π
= −       

 2 8
B
π
=  

 
4

B π
=         A1 

 5 sec (0)
4

A Cππ+ = +  

 5 A Cπ+ = +  
 5C Aπ= + −  

 5 sec (4)
4

A Cππ− = +      

 5 ( 1) 5A Aπ π∴ − = − + + −      (M1) por sustitución 
 2 2Aπ− = −  
 A π=         A1 
 5C π π= + −  
 5C =         A1 

[4] 
 
9. (a) El número total de maneras posibles es 

  14!
14 2

=
×

      (A2) por fórmula correcta 

  3113510400=      A1 
[3] 

 (b) El número de maneras posibles es 

  2! 13!3113510400
13 2
×

= −
×

    (A2) por fórmula correcta 

  2634508800=      A1 
[3] 
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10. (a) P( 59,2) 0,12L > =      (M1) por enfoque válido 

  59,2P 0,12
3,5

Z µ− 
> = 

 
    (A1) por enfoque correcto 

  59,2 1,174986791
3,5

µ−
=     A1 

  59,2 4,11245377µ− =  
  55,08754623µ =  
  55,1µ =       A1  

[4] 
 (b) P( ) 0,55L q< =  

  55,08754623P 0,55
3,5

qZ − 
< = 

 
   (A1) por enfoque correcto 

  55,08754623 0,1256613375
3,5

q −
=  

  55,08754623 0,4398146813q − =  
  55,52736091q =      A1 
  55,5q∴ =       A1  

[3] 
 (c) (i) ~ B(10; 0,55)X     (R1) por distribución correcta 
   E( ) (10)(0,55)X =     (A1) por sustitución 
   E( ) 5,5X =      A1  
 
  (ii) P( 5) 1 P( 5)X X> = − ≤    (M1) por enfoque válido 
   P( 5) 1 0,4955954083X > = −    A1 
   P( 5) 0,5044045917X > =  
   P( 5) 0,504X > =     A1  

[6] 

 (d) 
55% 33%(0,8) (1,1)

55% 33% 55% 33%
(949)(1000)

m m   +   + +   
=

 (M1)(A1) por enfoque correcto 

  0,5 0,4125 949000m m+ =     A1 
  0,9125 949000m =  
  1040000m =       A1  

[4] 
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11. (a) Cuando 0 1t≤ ≤ , 
( ) ds t t tπ= ∫       (M1) por enfoque válido 

  2( )
2

s t t Cπ
= +      (A1) por valor correcto 

  (0)
2

s π
= −  

  2(0)
2 2

Cπ π
∴ + = −  

  
2

C π
= −  

  2(1) (1)
2 2

s π π
= −  

  (1) 0s =       (A1) por valor correcto 
  Cuando 1 5t< ≤ , 
  1( ) dts t e tπ −= ∫      (M1) por enfoque válido 

  1( ) ts t e Dπ −= − +      (A1) por valor correcto 
  (1) 0s =  
  1 1 0e Dπ −∴− + =  
  D π=        (A1) por valor correcto 
  1 5(5)s eπ π−= − +  
  4(5)s eπ π−= − +  

  4
4(5) ( 1)s e

e
π

= −      (A1) por valor correcto 

  

2

1

4
4

0 1
2 2

( ) 1 5

( 1) 5

t

t t

s t e t

e t
e

π π

π π
π

−

 − ≤ ≤


∴ = − + < ≤

 − >


   A1 

[8] 
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 (b) 1

(1) 0 1
( ) ( 1) 1 5

0 en otro caso

t

t
a t e t

π
π −

≤ ≤
= − < ≤



   (M1) por enfoque válido 

  1

0 1
( ) 1 5

0 en otro caso

t

t
a t e t

π
π −

≤ ≤
= − < ≤



    (A1) por valores correctos 

  ( ) 3a t < −        
  1 3teπ −− < −       (M1) por inecuación 
  13 0teπ −− <  
  Considerando el gráfico de 13 ty eπ −= − ,  

1,0461176t < . 
  1 1,05t∴ < <       A1 

[4] 

 (c) (i) 1d
d

ts e
t

π −=  

   1d
d

tv e
t

π −= −  

   d
d

s
v

∴  

   d d
d d
s v
t t

= ÷      M1 

   
1

1

t

t
e
e

π
π

−

−=
−

     A1 

   1= −       AG 
 

  (ii) d
d

t
v

 

   d1
d
v
t

= ÷      M1 

   1
1

teπ −=
−

     A1 

   11 te
π

−= −      AG 

[4] 
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12. (a) z  

  
i4 e

5
2

θ

=       (A1) por enfoque correcto 

  i2 e
5

θ=  

  i2 e
5

θ=  

  2 (1)
5

=  

  2
5

=        A1 

[2] 

 (b) 
i

2
21 e
5

θ−
      A2 

[2] 

 (c) (i) 
i

2
21 e
5

θ−
 

   i
10

5 2e θ=
−

      

   
i(- )

i i(- )
10(5 2e )

(5 2e )(5 2e )

θ

θ θ

−
=

− −
   M1A1 

   
i(- )

i(- ) i
50 20e

25 10e 10e 4

θ

θ θ

−
=

− − +
   M1 

   
i(- )

i(- ) i
50 20e

29 10(e e )

θ

θ θ

−
=

− +
 

   
50 20(cos( ) i sen ( ))
29 10(cos( ) i sen ( )

cos i sen )

θ θ
θ θ

θ θ

− − + −
=

− − + −
+ +

  A1 

   50 20(cos i sen )
29 10(cos i sen cos i sen )

θ θ
θ θ θ θ
− −

=
− − + +

  

   50 20cos 20isen
29 10(2cos )

θ θ
θ

− +
=

−
   M1 

   (50 20cos ) i(20sen )
29 20cos

θ θ
θ

− +
=

−
   A1 
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4 8 16sen sen 2 sen 3
5 25 125

20sen
29 20cos

θ θ θ

θ
θ

+ + +

=
−



  M1A1 

   

2 4sen sen 2 sen 3
5 25

25sen
29 20cos

θ θ θ

θ
θ

∴ + + +

=
−



  AG 

 

  (ii) 4 8 50 20cos2 cos cos 2
5 25 29 20cos

θθ θ
θ

−
+ + + =

−
  M1A1 

   

4 8 16cos cos 2 cos3
5 25 125

50 20cos 2
29 20cos

θ θ θ

θ
θ

+ + +

−
= −

−



  M1 

   50 20cos 2(29 20cos )
29 20cos 29 20cos

θ θ
θ θ

− −
= −

− −
 

   50 20cos 58 40cos
29 20cos 29 20cos

θ θ
θ θ

− −
= −

− −
  A1 

   50 20cos 58 40cos
29 20cos

θ θ
θ

− − +
=

−
  M1 

   8 20cos
29 20cos

θ
θ

− +
=

−
    A1 

   

2 4cos cos 2 cos3
5 25

10 25cos
29 20cos

θ θ θ

θ
θ

∴ + + +

− +
=

−



  A1 

   5( 2 5cos )
29 20cos

θ
θ

− +
=

−
    AG 

[15] 
 
 
 


