EXAMEN JUNIO 2001

01) Si £:R3 > R4 es un homomorfismo tal quedim.Im f = 3, entonces

a) "f" es un isomorfismo
b) "f"' es un epimorfismo
c) las anteriores son falsas

02) Si A € Mp(R) es una matriz idempotente, su polinomio caractetistico puede

tener la expresion

2) POL) = -AL.(A—1)2 ; b) P(A) = —(A2 1
)P =—-(A+2)2.(A+

03) Sea "X" una matriz de tamafilo m X n tal ‘XQ@Y sea "I" la matriz unidad
de orden "m". La matriz M = I - X(XtX)-1Xt

o , 9
a) simétrica pero no tente
b) idempotente p O siinétrica

€
o) simétrica e iden%

te
04) Sea "A" una matriz de orden "n" Qtr(AAt) =0, ¢cual de las siguientes

afirmaciones NO es cierta?
a)"A" e iz identidad
b) " A" atfilz nula

t(A) = tr(A(AT + 2I))

05) Sean "A" y "B" matric ntes tales que ‘A‘ =2y tr(B)=4:
a)\B\zzy\_zt ; b)tr(A—B)=-2; ¢)|AB|=38

06) Sea "A" una matti n 3 con autovalores A =1, A, =2y A3 =1/2. Si

(1;0;1) es ungue propio asociado a A =1, el vector (2;0;2) es un vector

propio asod
DM =1;bD)Ar=2;c)A3=1/2

07) Sea una forma cuadratica Q(x) = xtAx que es definida positiva al restringirla
a un subespacio "S". Sobre el signo de "Q" puede afirmarse

a) "Q" es siempre definida positiva
b) "Q" puede tener cualquier signo
c) "Q" puede ser indefinida
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08) Sefiale cual de las siguientes expresiones NO es una forma cuadratica
2) Q(x;v;2) =x2+v.z ; b) Q(x;y;2) = 2.x2 —y2 + 22
o) Qx;v;2) =2.x2 +y+ 22
09) Sea una forma cuadratica Q(x) = xtAx indefinida y sea la forma cuadratica
Q'(x) = xtA2x. Se cumple:

a) Q' es siempre definida positiva ; b) Q' no es indefinida
c) Q' puede tener cualquier signo

10) Dado el conjunto {(1;2), (—1;1), (2;0)}, es cierto que

a) Es un sistema generador de R2 ; b) Esu e de R2
c¢) Las anteriores son falsas

11) Indicar cual de los siguientes subconjuntos N bespacio vectorial del
correspondiente espacio vectorial que lo conti

2) Ly ={(a; 0)e9t2ae9t} b)L2—{(x,y, R3/x—2.y+3.2=0}

o)Lz ={(x;y;2) e R3 y+3z_1}
12) En R3 con el producto escalar, es fals
a)Siu=(1;2;3)tyv t, entoncesue®v =4
b) El vector (l/ 2;1; nitario
Q) Siu=(— 1,0, calul’ =
13) Sea XcRnyaeR tal que V>0 es Ba;n)NnXz23 y
B(a;r) N Xc = . Po %at que el punto "a"

a) inte ; b) exterior ; ¢) frontera

6n homogénea de grado uno tal que f£(0;0)=
" es derivable en el punto 0 =(0;0) respecto una di-

14) Sea f:R2 >R
Podemos aﬁrmaé
reccion cualfuie R2 y que
2) D (v) ; b) Dyf(0) = £(0) ; ) Dy £(0) = £(0) + £(v)
15) Sea £::R2 > R una funcion continua tal que

lim  f(x;y)= lim  f(x;y)
(x3y) = (a;b) (x5y) = (e;d)

Es siempre cierto que:

a) (a;b)=(c;d); b) (a;b) y (c;d) pertenecen a la misma curva de nivel
c) las anteriores son falsas
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16) El limite de una funcién real en un punto es

a) Una funcidn real ; b) Un numero real
¢) Un vector de numeros reales

17) Sea f:D < Rn > Runa funcion diferenciable en todos los puntos de su do-
minio y sean a,be D, u,v e Ry A € R;es:
) Do (2) = Dyf(2) + Dyf(a)
b) Dyf(a+b) = Dyf(a)+ Dyf(b) ; &) Dyf(ha) = ADyf(a)
18) Dada f:G < Rn > R, decimos que es diferenciable ga el punto x € G siy
solo si existe 1y € L(R0,R) tal que Vye G

0 lm  OT-LG=®

| y=x[=0 ly = x|

[y=xII

c) lim L(y=x
ly-x]=0 [y—x]|

L 4
19) La ecuaciéon z3 —x.z+x.y =0 define a & o funcién de "x" e "y" en un
entorno del punto: a) (1;0;1) ; b) (27; » C) (3;3;1)
20) Si £: R0 > R es una aplicacion lin e afirmarse que

a) "f" es una funciéghofpogénea de grado 1
b) "f" no es una homogénea

o) "f" puede semu funcién homogénea
21) El desarrollo de Taylogde@rdett 2 de la funcion f(x;y) =sen (x2 +y—1) en

el punto (0;1) es: \Z
a)f(x;y)=y® +T7, ;b)f(x;y)=y—1+x2+TL

f(x;y)= y+x2 + Tt

22) Si la serie %ergente, la serie Y, (a% +2)n
n

n=1

Es convergente ; b) Es divergente
) Puede ser convergente o divergente

23) Es cierto que:
b b
a) J.a k.f(x).dx = —k._[21 f(x).dx, Vk e R
b) 7 kfG0.dx = k[ £(x).ds, Vhe R
b
o) [ kf(x).dx =k [ f(x).dx, Vke R
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24) Es cierto que

a) lej()z_x f(x;y).dy.dx = Jéjg_y f(x;y).dx.dy
b) _[12 g—x f(x;y).dy.dx = J‘éJ‘lZ—Y f(x;y).dx.dy
) J-12J-§—x f(x;y).dy.dx = -[12-'.11—57 f(x;y).dx.dy

25) Si k>0, cl valor de J, —4X-

€S
<1k

a)1/k ; b)1/(k+1) ; o) k
Solucion &

01) La correcta es la c).
La a) es falsa: "f" no puede ser isomorfismo f a y sobreyectiva) si los
espacios "inicial" y "final" tienen distinta dimegsiofd. La b) es falsa: "f"' no es
epimorfismo (sobreyectiva), pues el subespacio Im.f no coincide con el espa-

cio "final" R4 (se nos dice que dim.Im
Observa que "f" es inyectiva (monomo ues siendo siempre
dim.(ker.f) + dim.(Im. .(Espacio Inicial)

en nuestro caso:

dim.(ker.f)+3=3 (ker.f) =0 ="f" esinyectiva
02) La correcta es la a), pues los log@s de una matriz idempotente solo pue-
den tomar los valores 0 osa propiedad; ojo con la demostra-cion,
podria ser teoria barata):

03) La correcta es la ¢): \

La matriz "M" es Siﬂ% pues coincide con su traspuesta:
(XtX)-1Xt)t ilt — (X(XtX)-1Xt)t =

epa + Juana)t = Pepat + Juanat

traspuesta roducto = producto de traspuestas en orden contrario

=1t — (Xt)t((XtX)—l)t Xt i = X((XtX)—l)t Xt =

It=1; (Xt)t=X

(Luisa=1)t = (Luisat)~1

=1 —- X((XtX))~1Xt = - X(Xt(Xt)t)~1Xt = - X(XtX)~I1Xt =M
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La matriz "M" es idempotente, pues M2 = M:
M2 = (I-X(XtX)~1Xt)(I- X(XtX)~1Xt) =

= I— X(XtX)~1 Xt — X(XtX)~1 Xt + X(XtX)~ I XtX(XtX)~IXt =
1
= — X(XtX)~1Xt = X(XtX)~1 Xt + X(XtX)~1Xt =
=I- X(XtX)~1Xt =M

04) Famosa propiedad: si "A" es una matriz cuadrada, la traza de la matriz AAt es
la suma de los cuadrados de los elementos de "A". Por lo:

1 2 1 21 3 1
A‘L 4}:”““‘[3 4}[2 4= 5

y sucede que tr(AAt)=5+25=30=12+22 +33

La a) es falsa pues si "A" fuera la matriz identi orden "n" entonces serfa

tr(AAt)=n. Lab) es verdadera: si tr(A tt) = @= la suma de los cuadrados

de los elementos de "A" es cero = to elementos de "A" son nulos
(pues en caso contrario la suma de su os no serfa cero). La c) es ver-
dadera, pues siendo "A" la matriz nula, e que:

tr(AAt)+ t@((A(At +21))

05) La correcta es la a): dos matric jantes tienen el mismo determinante y la

misma traza.
06) El vector (2;0;2) es prop m(l;O;D, por lo que (2;0;2) es vector pro-
pio asociado al mismo 10 que (1;0;1).

07) La a) es falsa: el que t(N de tu grupo sean listos no garantiza que todo el
mundo sea listo. La mlsa: si todos los de tu grupo son listos resulta obvio
que no todo el mu nto (es decir, "Q" no puede ser definida negativa).

08) La c¢) no es una

adratica.

09) La cotrecta 5i L € R es autovalor de "A", A2 > 0 es autovalor de A2,
por lo que ({00 @8 indefinida (es definida positiva o semidefinida positiva)

10) La correcta es la a).

11) L3 no es subespacio.

12) La falsa es la b).

13) Si todo entorno B(a;r) de "a" contiene puntos que pertenecen a "X" (dicen
que B(a;r) M X # ) y contiene puntos que no pertenecen a "X" (dicen que
B(a;r) N Xc¢ # ) entonces "A" es un punto frontera de "X".
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14) La correcta es la a), basta aplicar la definicién de derivada de una funcién en

un punto (el 0) segin un vector "v'":

o f(0+7\,0v)—f(0)_ ) f(?\,OV)_
Prt®)=, A f . —T
1

el enunciado dice que {(0) =

es f(Aov) =Af(v), pues "f' homogénea de grado

Af
= lim ﬂ= lim f(v)=1£(v)
Ao M A—0
uftto (a;b) coincide
;d). Por tanto, como

puntos (a;b) y (c;d)

15) La correcta es la b): como "f"' es continua, su limite e
con f(a;b) y su limite en el punto (c;d) coincide co
los limites son iguales, es f(a;b) =1f(c;d); es de
pertenecen a la misma curva de nivel de "f".

t al" de la funcién es R =

16) Nos hablan de una funcién real = el conjun

el limite de la funcién en un punto es un Wal

17) La correcta es la a): si f:D < Rn > nciable en todo punto "Pepe"
de su dominio, para todo vector ' uan@

DJuanf(Pep Pepe) @ Juant
Ast:
u+V (a) ¢ (u + V>t =
—Vf(a)'u t=D f(a)+D,f(a)

18) La correcta es la a).

19) La a) es verdadera, p ;1) satisface la ecuacion z3 —x.z+x.y=0y

ademas

a(z - X.z+X.y) _ 5 _

La c) es falsa, pues (3;3;1) no satisface la ecuacion dada.
20) Si f: R0 > R es aplicacion lineal = f(xq1;...;x4) =2a1.X] +... +a5.Xp, que
es una funcién homogénea de grado 1.
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21) f(x;y)=f(0;l)+Vf(O;1)0[);:ﬂ+

—0
+3[x =0 y—l]OHf(O;1)O|:);_1:|+TL $y—l+x2 +TL
£(051) = (sen (x2 +y—1))(0;1) =0
fx(051) = (2.x.cos (x2 +y—1))(0‘1) =0
£y (0;1) = (cos (x2 +y—1))(0;1) =1

£ 2(051)=(2.(cos (x2+y—1)—2.x2.sen (x2 +y 2 >)<0;1> =2
fyx (031) = (—2.x.5en (x2 +y — 1))(0
£,2(051) = (~sen (x2 +y - 1))(@

22) La correcta es la b): la serie Y, (a% +2)n es e téfininos positivos y no cum-

n=1
ple la condicién necesaria de convergenci L 4
lim. (a} +2)n Y # 0
Y a, es convergente 0 cuando n — oo

23) La correcta es la b).

24) La correcta es la b), pues el d e integracion es el triangulo de vértices

(1;0), (151) y (2;0). Q
25) Es Jl dx J.1 xk ik =1 estamos ante una integral de Riemann
0 xl-k Jo =
iak >

corriente y moliente,

1 entonces f(x)=xk-1 es continua en el in-
tervalo [0;1]; asi:

k=1 dx = (ﬁ)l _1k 0k _1
ko k k k
Si 0<k< al es impropia de segunda especie por falta de acotacion

del integrand Pextremo inferior del intervalo de integracion. Es:

Jl xk=1.dx = lim ! xk=1 dx =

0 g—0 "0FE
1
: k 1 . 1 . 1
= lim (X—) == lim 1k _gk :_.(l_()posltlvo) =4
e—0 \ K Jore £ 0 ( ) k k
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TEORIA (1 PUNTO)

Enunciar y demostrar el teorema fundamental del calculo integral.

TEORIA (1+1 PUNTOS)

Diga si son verdaderas las siguientes afirmaciones, justificando las respuestas

1) Dada un conjunto de vectores {u,v,w} que constituye una base de R3, el
conjunto {u,u—v,u+v+2ew} también es base de R3.

2) Dadas dos matrices cuadradas A y B, si A es un valor propio de Ay WL es un
valor propio de B, A.lL es valor propio de AB

Solucion

1) Como le pasa a cualquiera con apice de sensibilidac

carecen de nombre; por eso, para evitar q ementos del conjunto

{u,u—v,u+v+2.w} tengan ese problema,
h{ =u, hp =u—-v y hy=u+v+2ew. 7S

Como dim.(R3) = 3, cualesquiera tres v, me R3 que sean LI forman una
base de R3,y hy,hy, hs son LIsila ec% vectorial:

o ®hy +00p 'Q'fm:@ (D

admite sélo la soluciéon trivial Olg= =03 =0; en caso contrario son LD. Al

autizamos; por ejemplo:

sustituir hq,hy, h3 en (I), se

o1eut+one(@— oze(utv+2ew)=0=
= (0 + 0Ly + —0lp +03)ev+2.03ew=0 (II)
Como los vectores u n LI (por formar una base de R3), podemos

apostar una pierna a cuacién vectorial (II) se satisface sélo si son nulos
todos los coeficien en ella hay; es decir, se satisface (II) solo si:
o3 =0 1 1 1 O 0
+0a3 =0 :>[O -1 1} (0 /) =[O}
A

Como rg(A) =23, el sistema sdlo tiene la solucion trivial = hy,hy,h3 son Ly
forman una base de R3.
Observa: la primera, segunda y tercera columnas de "A" estin formadas res-

pectivamente por los coeficientes de la combinacion lineal que expresa "cémo"
se obtienen hy,hy,h3 a partirde u,vy w.
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2) Si A es un valor propio de A sucede que |[A =L eI|=0.
Si W es un valor propio de A sucede que ‘B —He I‘ =0.
El nimero L.\ setd valor propio de A @B si|AeB—(L.u)eI|=0,

No tengo ni idea
... me voy a
suicidar

No lo hagas sin
probar antes con
un contraejemplo

o _[1 3 CTlm22 2% 10—
SlA—|:4 2}:>\A—7L I|=22 -3 10_0:0_2

1 0

: 1
SlB=|:O 2}:>\B—u01\=0:>u={2 0
|1 3 1 0| _|1 6| . 'S
ESAOB—[4 2}0[0 2}—[4 4},516
\A-B—5-1\=82—5.5%o=>5=5i— ;105
Por tanto, en general, no es cierto si%y es un valor propio de Ay U es un
valor propio de B entonces A.L e&l ropio de A e B.

‘%@@/

La técnica del contraejemplo, la técnica del contra-
ejemplo, la técnica del contraejemplo, la técnica del

contraejemplo ..... imil veces me ha avisado Rafa y no
acabo de asimilarlo! .... shay alguien en casa?

EJERCICI +1+0'5 PUNTOS)

Considere la fo ratica Q: N3 > R cuya expresion polindmica es
Qx;y;2) =2.x.y+2.x.z+2.y.z

1) Clasifiquela segun su signo.

2) Halle su expresion candnica y la matriz de paso "C" ortogonal.

3) Determine su signo si se restringe al subespacio vectorial

SZ{(x;y;z)EEKZ/x+y+z=0,x—y—z=0}

Solucion

e Como no se dice nada al respecto, consideramos que la base de referencia en
N3 es la candnica.
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e [.a expresion matricial de "Q" respecto de la base canénica es

- 0 1 1] [x
Qp) =(x;y;2)| 1 0 1lely| (I)
11 0| |,

A
siendo (x;y;2) las coordenadas del vector p € R3 respecto de dicha base.

1) Calculemos los autovalores de "A": son las so-luciones de ‘A —Ne I‘ =0, que

es la ecuacidn caracterisitica de "A'":

\A—ko1\=0:>—k3+3.k+2=o:>{

KA\I o olvides comprobar que; .\
la suma de los autovalores

coincide con Tr(A) y su pro-

7\‘:
}\1_

simple)

Lo que td mandes
.... bwuana entre-

ducto coincide con ‘A‘

nador
asi podras detectar errores
de calculo

%m

Como "A" tiene autovalores de disti o entonces "Q" es indefinida: en
R3 hay vectores u tales que Q(u) ctores v tales que Q(v) <0.

3) Debemos determinar una base espacio vectorial R3 tal que la ma-triz

asociada a "Q" respecto de dil@y baséisea diagonal. La base B* es una base

ortonormal de R3 formad ovectores de la matriz "A", y para "cons-
truit" B#* cada auto "A" aporta una base ortonormal de su

correspondiente subes tovectores.

e Autovectores de A = -1
o [1 1 1} X H
(A+1elep=0=|1 1 1|e|y|=|0
y

Para calcular una base del subespacio, como el menor de orden 1 indicado es
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aparece 2 veces como solucién de ‘A —Ae I‘ =0,es

seguro su subespacio de autovectores tiene dimen-
sion 2 = si tengo mala suerte deberé recurrir a
Graam-Schmidt .... rezaré un rosario

-




. . . . o
no nulo, eliminamos las ecuaciones primera y segunda y parametrizamos "y" y

"z"; resulta x = —y —z; y asi:

L(A=-1)={(-a—b;a;b), Va,beR}=
={ae(-1;1;0)+be(=1;0;1), Va,beR}

Los vectores h1 =(—=1;1;0)y ha =(—=1;0;1) son una base del subespacio de
autovectores asociados a A =—1, pero por desgracia esta base no es ortogonal
(pues los vectores que la forman no son ortogonales) = para calcular una base

ortonormal del subespacio debemos calcular previamente una base {31,;12}

que sea ortogonal, para lo que recurrimos a Graam-Sc

di =h1=(-1;1;0)

_ _ 1 1
d> =h» +a.dl=(_1;O;l)_§.(_l;l;QE;_E;l)
4 ~

VN

Para calcular "0" exigimos que d1 y d2 sean ortogonales:
diedy=0=dje(h2+0oed;)=0=dyehy +0.(d1 ®d1)=0=
= (-1;1;0)e(=1;0;1)+a.(-1;1;0)e(-1;1;0)=0=
=1+20=0=>0=-1/2

Los vectores w1 =d1/ Ha1 H y w2 %2 H forman una base ortonormal del

subespacio

wi =dj 1/+/2 51/+/2 5 0)
(~1/36 5 =1/76 5 {/2/3)

~ -2 1 1] |x]| [0
%zo: 1T 2] 1|e|ly|=]0
1 1] -2 0

Z

Para calculz@% subespacio, como el menor de orden 2 indicado es

no nulo, eli primera ecuacién y parametrizamos "z"; resulta:

X—2.y=-z X =2z
X+y=2.Z}:>{Y:Z}:>
= LA=2)={(c;c;c), VceR}={ce(1;1;1), VceR}

El vector h3 = (1;1;1) es una base del subespacio, y una base ortonormal es la

que forma el vector w3 = }_13/H}_13 H = (l/\/g ; 1//3 ; 1/\/5).

Recuerda: pucdes detectar errores de cilculo comprobando que se cumple
eso de que autovectores asociados a autovalores dis-
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tintos de una matriz simétrica siempre son ortogo-
nales.

e Diagonalizacion de la forma cuadratica

Como se ha indicado, para construir una base B* de R3 que diagonalice a2 "Q"
cada autovalor aporta una base ortonormal de su
subespacio de

ailtove“(ffe& ast, (" Esctilpelo en tu cerebro: en un
¢l autovalor examen no importa lo que

A=—1 t .

1 aporta sabes .... importa lo que
0S vectores b

w1y w2, yel parece que sabes

autovalor A =2

aporta el vector w3. En definitiva, es B¥= {&1 , v tomando ésta como

nueva base de referencia se modifican las coorde de p; como la matriz

"C" asociada al cambio de la base candnica

C= 1//3
/3
/r
w2 W3
entonces, si p tiene coorde m;y*;z*) respecto de la base B*, es:
XK
=Ce|y*x| (II)
z 7%
Sustituyendo (II) e resion de "Q" respecto de la base candnica (o sea, en
(I)), obtenem ston de "Q" respecto de la base B¥*; resulta:
t
B Xk Xk
Q(p): Ce Y* eAe(Ce Y* =
7% 7%

CteAeC

-1 0 0] |x*
= (xisyiszE) el 00 =1 0] e)yk | = —(x¥)2 — (yi)2 +2.(2#)>
0 0 2] |z

que es la expresion canodnica de la forma cuadratica "Q".
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3) Si}_)e{(x;y;z)egiz/x+y+z=0,x—y—z=0},es:
Qp)=2.x.y+2.x.2+2.y.z=
;2.0.(—z)+2.0.z+2.(—2).z =-222<0,Vz#0

X+y+z=O}:>{X=0

51p:(x;y;z)estalque{x_y_zzo y=—z

Q

R3 — R
S v
(0;—z;2) p —2.22 '
Por tanto, la forma cuadratica "Q" es deﬁmde@ si se restringe al subes-
pac1o S= {(x y;2)€ER2 /x+y+2=0,x z es decir, salvo el vector
"cero" de "S", los restantes vectores de "S" imagen negativa segun "Q".

EJERCICIO (0'S5+0'5+ 'S PUNTOS)

2x3—y3
Sea f(x;y) =9 x2 +y2
0 s1x—

six #0

1) ¢Es continua en el punto (0 )
2) ¢En qué direccion nos mover desde el punto (1;1) para que la fun-
osible?

v [ v][=1, ces Dy£(0;0) = a3 +b3?

si "f" es diferenciable en el origen y, en caso afirma-

st'v =(1;1).

cion "f"' aumente lo mas
3) Sabiendo que v = (a;
4) Calcular V£(0;0).

tivo, calcular
Solucion

1) Como £(0;0) =
dicho punto es 0, como en efecto sucede, pues V €>0,si x =0 es:

a funcion "f" sera continua en el punto (0;0) si su limite en

b

[£(0;y)-0|=|0-0|=0<eg,Vy

yst x #0,es
2.x3—+vy3 2.x3 —vy3 3
ap—0]= | 2| <[ 2228 |2 | 00
X2+y2 X2+Y2 X2+Y2 X2+Y2
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Y3
x2 +y2 B

x2
x2 + y2

:2.‘}(‘.

+‘y‘.

<2.|x|+|y| <€ siempre que |x|<e/4 y |y|<e/2

2) Entre todos los vectores unitarios de R2, el vector VE(1;1)/|VE(151)

indica la direccion en que hemos de movernos desde (1;1) para que la funciéon

‘ es el que

"f" aumente lo mas rapido posible. Es:

‘ = lo que sea

VE(1;1) ? (%;— 2) = VEL;1)/|VEL;1)

6.x2.(x2 +y2)—-2.x.(2.x3 —y3
(2 +y2)2
—3.y2.(x2 +y2)—-2.y.(2.x3
fy(l;l)=( e -
(x2 +y2) 10

L 4
3) Siendo v =(a;b)e R2y ||v|=1, noes c%:e D, £(0;0) =a3 +b3:

£f(0+08.2;0 +

D, £(0;0)= lim
¢ 8—0

pues £(0;0) =0

T . ., .
por definicion, si v =

sia=0,p =1, pues || v||=1

m Y= lim 0=0203+13
—0 0—0 T

resultado u%ria obtenerse en el casoa=0y b=1
4(5? cierto que D f(0;0) = a3 + b3
3) Es: @ V£(0;0) i (2;0)

= lim
0—0

3 A 2.03 =03
£(0;0) : £(0+ A;0)—£(0;0) . A2 +02 . 2.3
* ———= = lim = lim ——F——= lim =-=2
ox A— 0 A A— 0 A A0 M
y 0£(0;0) ~ lim £(0;0+0)—1£(0;0) — im 0=0_ iy 0=0
aY 06— 0 0 00 O 06— 0
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e La funciéon "f" es diferenciable en el punto (0;0) si
£(0+h;0+ k) — £(0;0) = VE(0;0) ® Bj
lim
(h;k)—(0;0) Ah2 + k2

Como f(0;0)=0y Vf(0;0)e l}j =(2;0)e l}j = 2.h, hay que comprobar si

=0

i f(h;k) —2.h
m _ =
(h;k)—=(0;0)  +/h2 + k2

cosa que no sucede, pues si k = m.h (limite segin rec
valor de "m":

0

f(h:k)—2.h
lim Lz lim

(h;k)—=>(0;0) vh2+k2  h—0

k=m.h
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