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8. Cálculo Vectorial

Problema 1 Hallar el dominio de las siguientes funciones vectoriales

1. r(t) =
〈
ln(t+ 1),

√
t2 + 2t− 8

〉
Solución: [2,+∞)

2. r(t) =

〈
sen(t)

|t| ,
t+ sen(t)

t− sen(t)
,
sen(3t)− sen(t)

ln(t+ 1)

〉
Solución: (−1, 0) ∪ (0,+∞)

3. r(t) =

〈
1− t

1 + t2
, (t+ 2)−3/2, (t− 4)−1

〉
Solución: R\{−2, 4}

4. r(t) =

〈
ln(1 + t),

√
t,

2t

1− t2

〉
Solución: [0, 1) ∪ (1,+∞)

5. r(t) =
〈
et,

√
6− 2t,

√
3t− t2

〉
Solución: [0, 3]

6. r(t) = 〈arc sen(t), cos(t), ln(2t− 1)〉 Solución:
(
1
2 , 3

]
Problema 2 Para cada uno de los siguientes ejercicios hallar el límite de la función vectorial.

1. ĺım
t→0

〈
t,
sen(t)

t

〉
= 〈0, 1〉

2. ĺım
t→0

〈
1−√

1 + t

1− t
,

t

t+ 1
, 1

〉
= 〈0, 0, 1〉

3. ĺım
t→3

〈
t2 − 2t− 3

t− 3
,
t2 − 5t+ 6

t− 3

〉
= 〈4, 1〉

4. ĺım
t→0

〈
sen(t)

t
,
cos(t)− 1

2t
, et

2

〉
= 〈1, 0, 1〉

5. ĺım
t→0

〈(
1

1 + t

) 1
t

,
t3 − t

t
,

√
1− t−√

1 + t

t

〉
=

〈
e−1,−1,−1

〉

6. ĺım
t→0

〈
cos(t)−√

1− t

t
,

e2t − et

sen(2t)− sen(t)
,
sen(3t)− sen(t)

ln(t+ 1)

〉
=

〈
1

2
, 1, 2

〉

7. ĺım
t→0

〈
1− cos(sen(t))

sen2(sen(t))
,
cos(t)− cos(sen(t))

t2
,

1

t+ π

〉
=

〈
1

2
, 0,

1

π

〉
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Problema 3 Analizar la continuidad de las siguientes funciones vectoriales

1. f(t) =

⎧⎨
⎩ ti+

sen(t)

t
j, si t �= 0,

j, si t = 0.

2. f(t) =

⎧⎪⎪⎨
⎪⎪⎩

t2 − 1

t− 1
i+ t3j, si t �= 0,

2i+ j, si t = 0.

3. f(t) =

⎧⎪⎪⎪⎪⎪⎪⎪⎨
⎪⎪⎪⎪⎪⎪⎪⎩

t2 − ei+
1− cos(t)

t
j, si t � 0,

−(1 + t)1/ti+

√
1− t−√

1 + t

t2
j, si 0 < t < 1

2i−√
2j, si t � 1.

Problema 4 Hallar la triada móvil T(t), N(t) y B(t) de la curva dada, para el valor de t
indicado. Además, hallar el plano osculador. El plano normal y el plano rectificador, para el valor
de t indicado.

1. r(t) =
〈
t, t2, 2t

〉
, t = 1.

Solución: T(1) =
1

3
〈1, 2, 2〉; N(1) =

1

3
√
5
〈−2, 5,−4〉; B(1) =

1√
5
〈−2, 0, 1〉.

Plano osculador: −2x+ z = 1; Plano normal: x+ 2y + 2z = 7;
Plano rectificador: −2x+ 5y − 4z = −5.

2. r(t) =
〈
et cos(t), et sen(t), et

〉
, t = 0.

Solución: T(0) =
1√
3
〈1, 1, 1〉; N(0) =

1√
2
〈−1, 1, 0〉; B(0) =

1√
6
〈−1,−1, 2〉.

Plano osculador: −x− y + 2z = 1; Plano normal: x+ y + z = 2;
Plano rectificador: −x+ y = −1.

3. r(t) =
〈
t, t2, t

〉
, t = 0.

Solución: T(0) =
1√
2
〈1, 0, 1〉; N(0) = 〈0, 1, 0〉; B(0) =

1√
2
〈−1, 0, 1〉.

Plano osculador: −x+ z = 0; Plano normal: x+ z = 0;
Plano rectificador: y = 0.

4. r(t) = 〈3 cos(t), 3 sen(t), t〉, t = 0.

Solución: T(0) =
1√
10

〈0, 3, 1〉; N(0) = 〈−1, 0, 0〉; B(0) =
1√
10

〈0,−1, 3〉.
Plano osculador: −y + 3z = 0; Plano normal: 3y + z = 0;
Plano rectificador: x = 3.
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Problema 5 Hallar la longitud de la curva en el intervalo indicado.

1. r(t) = 〈t, 3t〉, [0, 4].
Solución: 4

√
10.

2. r(t) =
〈
t, t2

〉
, [0, 4].

Solución: 2
√
65 + 1

4 ln(
√
65 + 8).

3. r(t) =
〈
t3, t2

〉
, [0, 2].

Solución: 1
27(40

√
10− 8).

4. r(t) =
〈
a cos3(t), a sen3(t)

〉
, [0, 2π].

Solución: 6a.

5. r(t) = 〈2 sen(t), 5t, 2 cos(t)〉, [0, π].
Solución:

√
29π.

6. r(t) =
〈
cos(t) + t sen(t), sen(t)− t cos(t), t2

〉
,

[0, π2 ]. Solución:
√
5π
2 .

Problema 6 Hallar la curvatura K de la curva dada.

1. r(t) =
〈
t2, t3

〉
Solución: K =

6

|t|√(4 + 9t2)3

2. r(t) =

〈
2t, t2,− t3

3

〉
Solución: K =

2

(t2 + 2)2

3. r(t) = 〈cos(t), sen(t), t〉 Solución: K =
1

2

4. r(t) =

〈
t,
t2

2
,
t3

3

〉
Solución: K =

√
t4 + t2 + 1

(t4 + 4t2 + 1)3

5. r(t) =

〈
t, t2,

t2

2

〉
Solución: K =

√
5√

(1 + 5t2)3

6. r(t) =
〈
e2t, e2t cos(t), e2t sen(t)

〉
Solución: K =

√
5

9e2t

Problema 7 Para cada uno de los siguientes ejercicios, dibujar varios vectores representando
el campo vectorial.

1. F(x, y) = 〈1, 1〉
2. F(x, y) = 〈2, 0〉

3. F(x, y) = 〈x, y〉
4. F(x, y) = 〈y, x〉

5. F(x, y) = 〈−x, y〉
6. F(x, y) = 〈4x, y〉

Problema 8 Para cada uno de los siguientes ejercicios, investigar si el campo de vectores es
conservativo. Si lo es, calcular una función potencial para él.

1. F(x, y) =
〈
2xy, x2

〉
2. F(x, y) =

1

y2
〈y,−2x〉

3. F(x, y) = xex
2y 〈2y, x〉

4. F(x, y) =
〈
2xy3, 3y2x2

〉
5. F(x, y) =

〈
2y

x
,−x2

y2

〉

6. F(x, y) = ex 〈cos(y), sen(y)〉
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Problema 9 Para cada uno de los siguientes ejercicios, calcular el rotacional del campo vectorial
en el punto P dado.

1. F(x, y, z) = 〈xyz, xyz, xyz〉; P (2, 1, 3). Solución: rotF(P ) = 〈4,−1,−3〉
2. F(x, y, z) =

〈
x2z,−2xz, yz

〉
; P (2,−1, 3). Solución: rotF(P ) = 〈7, 4,−6〉

3. F(x, y, z) = ex 〈sen(y),− cos(y), 0〉; P (0, 0, 1). Solución: rotF(P ) = 〈0, 0,−2〉
4. F(x, y, z) = exyz 〈1, 1, 1〉; P (3, 2, 0). Solución: rotF(P ) = 〈−6, 6, 0〉

Problema 10 Para cada uno de los siguientes ejercicios, investigar si el campo de vectores es
conservativo. Si lo es, calcular una función potencial para él.

1. F(x, y, z) =
〈
xy2z2, x2yz2, x2y2z

〉
2. F(x, y, z) =

〈
y2z3, 2xyz3, 3xy2z2

〉 3. F(x, y, z) = 〈sen(z), sen(x), sen(y)〉
4. F(x, y, z) = 〈yez, zex, xey〉


