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Responde a las cuestiones planteadas en cada uno de los ejercicios.

1. (14) En el espacio vectorial usual R*, se consideran los subespacios vectoriales
4
Ur = {(x1,22,23,24) €RY |21 — 22 + 23 — 24 =0, 21 — 24 = 0},
4
Uz = {($1,$2,$3,m4) ER™ |z —wo+ 23 —24 =0, 21 + 23 = 0}.

a) (5) Halla, justificadamente, una base By de U; y una base By de Us.

b) (9) Halla, justificadamente, la expresion matricial de un endomorfismo 7' : R* — R* tal
que N(T') = U; e Im(T') = Us.

Resolucion

a) Para hallar una base de Up, empezamos viendo como son los vectores de U;. Para ello
basta con resolver el sistema lineal dado por sus ecuaciones cartesianas.

T1—x9+x3—24=0 — —x9+x3=0 .
1 —x4=0 1 —24 =0

(IE1,$2,JT3,JJ4) - (auﬁ)ﬁva)v vaaﬂ S R =
(r1,22,23,24) = «(1,0,0,1) + (0,1, 1,0), Ve, B € R.

Por tanto, todos los vectores de U; son combinaciones lineales de (1,0,0,1) y (0,1, 1,0),
es decir, U; esta generado por los vectores (1,0,0,1) y (0,1,1,0).

Por otra parte, es claro que (1,0,0, 1) no es maltiplo (0,1, 1,0) (ni al contrario). Por tanto,
(1,0,0,1) y (0,1,1,0) son vectores linealmente independientes.

Asi pues, podemos afirmar que By = {(1,0,0,1),(0,1,1,0)} es una base de Uyj.

Para hallar una base de Uy procedemos de modo similar.

Ty — X9 +x3—x4=0 N —x9—x4 =0 N
r1+x3=0 1 +x3=0

(x1,$2,$3,$4) = (aaﬁv —Q, _B)a VO&,B ER =
(x1,x9,23,24) = @(1,0,—1,0) + «(0,1,0,—-1), Vo, 5 € R.

Por tanto, Uy esté generado por los vectores (1,0,—1,0) y (0,1,0,—1).

Por otra parte, es claro que (1,0, —1,0) no es multiplo (0,1,0,—1) (ni al contrario). Por
tanto, (1,0,—1,0) y (0,1,0,—1) son vectores linealmente independientes.

Asi pues, By = {(1,0,—1,0),(0,1,0,—1)} es una base de Us.



b) Para dar la expresion matricial de T, serd suficiente con tener la imagen de los vectores de
una base de R%. Para ello, y puesto que N(T') = Uy, vamos a construir una base de R* que
incluya a Bj. Por ejemplo, de entre las muchas posibles (infinitas posibles), consideremos
B ={(1,0,0,0),(0,1,0,0),(1,0,0,1),(0,1,1,0)}. Comprobemos que B es una base de R*.

Primero nos aseguramos de que todo vector de R* se puede poner como combinacion lineal
de los vectores (1,0,0,0), (0,1,0,0), (1,0,0,1) y (0,1,1,0). Para ello, sea (x1,x2,x3,x4)
un vector cualquiera de R*. Entonces

(-rl» x2,xs3, 334) = a1(1> Oa 07 0) + aQ(Oa 17 07 O) + a3(17 07 07 1) + (I4<0, 17 17 0)
si, y solo si, es compatible el sistema lineal dado por

a1 +as =

az + a4 = x2
a4 = T3
az = T4

Es (casi) inmediato que a; = x1 — x4, ag = T3 — X3, a3 = X4, a4 = x3 es la unica solucion
de este sistema y, por tanto, que es compatible determinado. Por consiguiente, B es un
sistema de generadores de R*.

Por otro lado, si consideramos la combinacién lineal
a1(1,0,0,0) 4+ a2(0,1,0,0) + a3(1,0,0,1) + a4(0,1,1,0) = (0,0,0,0),

podemos afirmar. por lo visto en el parrafo anterior, que la tnica posibilidad para que se
de la igualdad es que a; = as = ag = a4 = 0. Por tanto, los vectores que forman B son
linealmente independientes.

Por todo lo anterior, concluimos que B es una base de R*.

Para finalizar este apartado, como N(7') = Ui, entonces 7'(1,0,0,1) = (0,0,0,0) y
7(0,1,1,0) = (0,0,0,0). Por otra parte, ya que Im(T) = Us, podemos considerar que
7(1,0,0,0) = (1,0,-1,0) y 7(0,1,0,0) = (0,1,0,—1). Asi, teniendo en cuenta la lineali-
dad de T, llegamos a que

T(x1,x2,13,24) = T((a;l—:c4)(1,0,0,0)+(;U2—;U3)(0, 1,0,0)+z4(1,0,0,1)+xz3(0, 1, 1,0)) =

7(1,0,0,0) + (zg — x3)7(0,1,0,0) + 247°(1,0,0,1) + 237°(0,1,1,0) =
(1,0,—1,0) + (w2 — 23)(0,1,0,—1) 4+ 24(0,0,0,0) + 23(0,0,0,0) =

(z1 — 24)
(z1 — 24)

T(z1,22,x3,24) = (¥1 — Tg, T2 — T3, —T1 + T4, —T2 + T3) —>

Tl Tr1 — T4 I 1 0 0 -1 T
xI9 o — XT3 ) 0 1 -1 0 )

T = T =
T3 -1+ 24 — T3 -1 0 0 1 x3 |’
x4 —X2 + X3 X4 o -1 1 0 X4

siendo esta ultima igualdad la expresion matricial de 7' (con respecto a la base canénica
de R%).



2. (14) En el espacio vectorial euclideo usual R*, con la base canénica C' = {é1, &3, €3, €4}, se consi-
deran el vector @ = (1,1,1,1)¢, la base B = {(1,0,0,0)¢, (1,1,0,0)¢, (1,1,1,0)¢, (1,1,1,1) ¢}
y el subespacio vectorial

U= {(xl,xg,:rg,:v4)c eER |z +20=0, 23+ 14 = 0}.

a) (9) Halla, justificadamente, todos los vectores 7 € R?* tales que P,y (V) = .

b) (5) Halla, justificadamente, las coordenadas en la base B de los vectores obtenidos en a).

Resoluciéon

a) A partir de las ecuaciones cartesianas de U, tenemos que

1 +x2=0

l'3+$4:0 } - (I1,$2,l‘3,$4) - (a7_a718’_/3)’ VOZ,,BER —

($1,LE2,I3,IE4) = Oé(]_, _1’0)0) + OZ(0,0, 1, _1)7 \V/O[,ﬁ eR.

Por tanto, todos los vectores de U son combinaciones lineales de (1, —1,0,0) y (0,0,1,—1),
es decir, U esta generado por los vectores (1,—1,0,0) y (0,0,1, —1).

Por otra parte, es claro que (1,—1,0,0) no es multiplo (0,0,1, —1) (ni al contrario). Por
tanto, (1,—1,0,0) y (0,0,1,—1) son vectores linealmente independientes.

Asi pues, podemos afirmar que By = {(1,-1,0,0),(0,0,1,—1)} es una base de U.

Ahora, para calcular los vectores ¢ € R* tales que p L (¥) = @, por el concepto de
U

proyeccion ortogonal sabemos que v —p_ (V) = ¥ —u € (Ut = U. Por tanto, si

U = (21, x9,x3,14), entonces

(xl,xg,x3,$4) — (1, 1,1, 1) cl =
(x1,m2,23,24) — (1,1,1,1) = a(1,-1,0,0) + 6(0,0,1,-1), Va,b € R =
(x1,x9,23,24) = (1 +a,1 —a,14+b,1—0), Va,b € R.

Conviene comentar que, en este apartado, todos los vectores se han expresado en la base
canoénica C. Por este motivo no se ha indicado explicitamente en cada vector.

b) Para hallar las coordenadas de los vectores de la forma (1 +a,1 —a,1+b,1 — b)¢, con
a,b € R, en la base B = {(1,0,0,0)¢,(1,1,0,0)¢, (1,1,1,0)¢, (1,1,1,1)¢}, supongamos
que dichas coordenadas son (aq, ag, a3, ay) . Entonces,

(1+CL, 1—a,1+b,1— b)c = al(l, 0,0, 0)0—|—Oz2(1, 1,0, 0)0—{—0&3(1, 1,1, 0)0—{—0&4(1, 1,1, 1)0

alt+ast+ast+ags=1+a ayg =1-—0>,
N ast+azgt+as=1—a . as =14+b— ay = 2b,
ag+oag4=1+b ar=1—a—a3— a4 =—a—>b,
ag=1-b a1 =1+a—ay—ag— ag = 2a.

Por tanto, tenemos que

(1+a,1—a,14+b,1-0b)c = (2a,—a —b,2b,1—b)p.



3. (14) Sea A una matriz simétrica real de orden 3 x 3 tal que
= A\ = 1 es valor propio de A con subespacio propio asociado
Vi={(z,y,2) eR® |z +2y+ 2 =0},
= )y = —1 es valor propio de A con subespacio propio asociado V5.

a) (5) i Esta V, generado por @ = (1,1,1)? ;Y por & = (1,2,1)7 Justifica tus respuestas.
b) (9) Halla, explicita y justificadamente, A.

Resolucion 1

a) Como A es una matriz simétrica, entonces es diagonalizable por semejanza ortogonal, es
decir, existen una matriz ortogonal @Q (o sea, @~ = QT) y una matriz diagonal D tales
que A =QDQT.

Para construir () necesitamos una base ortonormal por cada uno de los subespacios propios
asociados a A. Empezamos con V7.

:E—|—2y+Z:0 == (l‘,y,Z) = (OZ,B,—O[—Q,B) :a(1703_1)+5(0313_2)

Razonando de modo similar al visto en los ejercicios 1, 2 y 3, tenemos que una base de V;
es B = {u,u2} = {(1,0,—1),(0,1,—2)}. Para obtener una base ortogonal, aplicamos el
método de Gram-Schmidt.

i = (1,0 — 1).

. a
Uy — aty = (—a,1,—2 + «) de forma que (U2, 1) = 0. Entonces

St

(—,1,-240a),(1,0-1)) =0 = —a+2—a=0 = a=1,
de donde vy = (—1,1,-1).

Finalmente, normalizando ¢, y ¥2, tenemos que By = { 0,

(%

una base ortonormal de V7.

Supongamos ahora que @ = (1,1,1) genera a V5. Entonces By = {
una base ortonormal de V5 y, por tanto,

11 1 4 1 1 1 9 =L 7 0 4
V2 V3 V3 V2 V3 V3 V2 V2 6 6
_ -1 1 T _ =1 1 1 =1 1] _ 2
Q=10 5 | = =0 & B||n n w|=|0350
-1 1 1 -1 1 1 1 1 1 L g 5
V2 V3 VB V2 V3 VB NERRRVERVE] 6 6
Ya que Q7 no es la inversa de Q, podemos asegurar que V5 no esta generado por el vector
i=(1,1,1).
Veamos qué pasa si escogemos a @ = (1,2,1). Entonces By = {(iﬁ, \;6’ %)} seria una
base ortonormal de V5, de donde
111 11 1N 1 g =L 10 0
V2 V3 Ve V2 V3 Ve V2 V2
_ -1 2 T _ -1 2 1 =1 1 | _
Q=10 5 | =0 =0 F H||n B B|=|010
-1 1 1 -1 1 1)\ 2 1 00 1
V2 V3 Ve V2 V3 Ve V6 V6 V6

Asi, QT es la inversa de Q y podemos asegurar que Va esta generado por @ = (1,2, 1).

NOTA: Este apartado se podria hacer mucho més brevemente si se recuerda que, para
matrices simétricas, los vectores propios de espacios propios distintos son, necesariamente,
ortogonales. En este ejercicio, esto equivale a que Vi y V5 sean ortogonales entre si.
Durante el curso, este hecho se usa al hallar la forma canénica de una coénica.



b) Como las columnas de @ son vectores propios de A, se verifica que AQ = DQ, siendo D
la matriz diagonal formada por los valores propios de A. Y como Q! = QT entonces

A=QDQT.
Por lo célculos realizados en el apartado anterior,
11 1 19 =L
V2 V3 V6 10 0 V2 V2
_ T _ -1 2 1 =1 1
-1 1 1/ \00 -1/ \1 2 1
V2 V3 V6 V6 V6 V6
I U N S | 2 -2 -1
V2 V3 V6 V2 V2 3 3 3
Ao = 2L v 2|2 2 -
- V3 V6 V3 V3 V3| T |3 3 3
-1 1 1)\t 2 -1 -1 -2 2
V2 V3 V6 V6 V6 V6 3 3 3

Resolucion 2

Se pueden resolver ambos apartados de una vez, tomando una matriz simétrica cualquiera

ap a2 as
A= |as a4 a5
az as aeg

e imponiendo las condiciones del ejercicio.

Por los célculos ya hechos, sabemos que B = {(1,0,—1), (0,1, —2)} es una base de V;. Asi,

ay ag as 1 1 a]y —az = 1

az a4 as 0 =1 0 - az — a5 = 0 s
az a5 dag -1 -1 asz — ag — -1

ap as as 0 0 as — 2a3 =0

as a4 as 1 =1 1 — ag — 2a5 =1

as as ag —2 —2 as — 2a¢g = —2

Supongamos ahora que V3 esta generado por @ = (1,1, 1). Entonces

ap as as 1 1 a1 +ao+az=—1
ay a4 as 1]1=-111 — ag+tag4+as=-1
asz as Qg 1 1 az +as +ag = —1

Por tanto, tenemos que, los tres sistemas anteriores, nos conducen a un sistema de nueve
ecuaciones con seis incognitas (a1, az, as, a4 ,as y ag). Pero, si nos fijamos, veremos que las
ecuaciones su pueden agrupar en tres sistemas de tres ecuaciones con tres incognitas, los cuales
son més féciles de resolver. En efecto,

al—agzl

1 -1

a2—2a3:O :>a1:§,a2:—1,a3: 5
ay +az +az= -1

ag—a5:0 1 1

ag — 2a5 =1 :>a2:7,a4:0,a5: 5
as +ag +as = —1

ag—agz—l 1 1

as — 2ag = —2 :>a3:7,a5:—1,a6:§.
az +as +ag=—1

Como los valores de as v a5 no son los mismos en los tres sistemas, podemos afirmar que V5 no
esta generado por el vector 4 = (1,1,1).



Para ver si V5 estd generado por & = (1,2, 1), razonamos de modo similar. El sistema para
es

ap as as 1 1 a1 + 2a9 +az =—1
as a4 as 21 ==-112] = as+2a4+a5=-2
as as ag 1 1 as + 2a5 + ag = —1

Ahora, combinando este sistema con los dos asociados a los vectores de Vi y, agrupando ade-
cuadamente las nueve ecuaciones resultantes, tenemos que

a —az =1 2 —2 ~1

az —2a3 =0 — a1 =3, 02 = 5, 43 = 5,
a1+ 2a2 + a3 = —1

ag—a5:0 ) 1 )

ay —2a5 =1 :CLQ:?,M:?,%:?y
az +2a4 + a5 = —2

as — dg = —1 -1 —2 2

CL5*2CL6:72 :>a3:?,a5:?,a6:§.

as + 2a5 + ag = —1

En este caso, todas las incognitas toman los mismo valores en los tres sistemas, por lo que
w = (1,2,1) si puede generar a V5. De paso, tenemos que

2 =2 =1

3 3 3

— | =2 =1 =2
A= 3 3 3
=1 =2 2

3 3 3



4. (14) En el espacio afin usual R3, con el sistema de referencia canénico R = {O; C ={é1,és, é’g}},
se consideran los sistemas de referencia

u Rl - {OlaBl - {6177127713}}7 siendo Ol - (17171)R7 /Jl - (17170)07 I_L»2 - (1707 1)0 y
ﬁ3 = (071>1>C7

= Ry = {02; By = {0:P, 0:F;, 0:F% } } con Oz = (1,0,2)r, PL = (2,0,3)r, P, = (2,1,2)»
y P3 - (17 173)R

Ademas, sea la variedad afin £ = {P ER3 | P=(z,y,2)r, = (7,9, z)RQ}.

a) (7) Justificando cada paso, expresa £ mediante ecuaciones cartesianas.

b) (7) Justificando cada paso, expresa £ mediante ecuaciones paramétricas.
Resolucion
a) Sea P un punto de la variedad £. Por ser P = (z,y, 2)R,, tenemos que
01? =P-0 :xﬂ’1+yﬁg+zﬁ3 — P201+($ﬁ1+yﬁg+zﬁg) —
P = (11 1, 1)R + (I’(l, 1, O)C + y(17 0, 1)0 + Z(Ov 1, 1)0) =
P=(11L)r+@+y,z+2y+2)c = P=(z+y+Lz+z+ly+z+1)r.
Por otra parte, puesto que
—
u 02P1 - (27073>R - (17072)R - (1707 1)07
- 02P2 - (27 17 2)7?, - (17 07 2)R = (17 17 0)07
—
u 02P2 - (15 ]-a 3)R - (]-7 07 2)R — (07 17 1)07

entonces

|

P:<x7yaz)n2 = 021 :P—OQ:.T(].,O,].)C+y(1,1,0)0+2(0,1,1)c =
P:(1a052)73+(x+y>y+27x+2)0 — P:($+y+1,y+2,$+2+2)73

De las dos expresiones obtenidas para P, y ya que ambas estan dadas en el mismo sistema
de referencia, vemos que

t+y+Llotz+lytz+r=(+y+lyt+zsa+z+2r =

r+y+l=r+y+1 0=0
r+z4+1=y+=z == z+1=y
y+z+l=x+2z+2 y=x+1

Ya que la primera ecuaciéon (0 = 0) no aporta informacion y las otras dos son la misma,
concluimos que la variedad afin £ estd definida por la ecuacion cartesiana

r—y=-—1
(respecto del sistema de referencia R).
b) Sabiendo que la ecuacion cartesiana x —y = —1 define a la variedad £, tenemos que los
puntos de £ son de la forma,
T =aq,
y=a+1, cona,peR.
z=p,

Esta es, precisamente, una representacion de £ mediante ecuaciones paramétricas (respec-
to del sistema de referencia R).



5. (12) Considera la ecuacion diferencial

a)

b)

(t3 + ta?)dt + (zt? + 23)dx = 0. (1)
(1) (BEs (1) exacta? ;Es u(t,z) = (t> + 2%)~! un factor integrante de (1)? Justifica tus
respuestas.

(8) Halla, justificando adecuadamente cada paso, la soluciéon de (1) que satisface la condi-
ci6n inicial z(3) = —4. Se dara explicitamente el dominio maximal de la solucién obtenida.

Resolucion

a)

La ecuaciéon (1) es de la forma M (¢, z)dt + N(t,x)dz = 0, con M(t,x) = t3 + ta? y

N(t,z) = xt? 423, Por tanto, para comprobar si es exacta, necesitamos ver que %—]\f = %—JX.
Como 5 o ) 5 D(at? 5

M t°+tx N xt® 4+ x

Ox ox ot ot

podemos afirmar que (1) es exacta.

Para comprobar si u(t,z) = (2 +22)"! = m#mg un factor integrante de (1), consideramos

la ecuaciéon 5 ) ) 5
t t t
+xdt+x +Idac:0:>tdt+a:alx:0
t2 + 22 t2 + 22

y vemos si es exacta. Tomando M (t,z) =t y N(t,z) = z, tenemos que

OM(t,z) 0t 0 ON(t,z) Ox 0
or oz 7 o ot
Como %—]\3 = %—Jg, tenemos que p(t, z) = (t> + 22)~! es un factor integrante de (1).
Observemos que la forma normal de (1) es
,  dr 3 4 ta? t
r == ——,
dt xt? + 23 x

Por tanto, podemos asegurar que sus soluciones estaran bien definidas siempre que z(t)
no se anule.

Para resolver la ecuacién dada, podriamos usar exactitud e, incluso, que es homogénea.
Sin embargo recurriremos a que es de variables separadas. En efecto,

dx 3 + ta? t x2 12
i A i A dr = — [tdt = — = —— + O —
it~ 2 +# =z /mx / 2 5

?P=C—t* = z2(t)=V/C—12 o z(t)=—VC —t2
Por cierto, ya que C' = ! 4 t2, en realidad C sera siempre positiva.

Ahora bien, como queremos hallar la solucion que satisface la condicion inicial z(3) = —4,
entonces debemos tomar z(t) = —v/C — 2, de donde

2(3)=—vVC—9=-4 = VC-9=4 = C—-9=16 = C =25,

Por tanto, la funcién buscada tiene la forma z(t) = —v/25 — t2, que estara bien definida
siempre que 25 — t2 > 0. Pero, como z(t) = —/25 — t2 ha de ser derivable, entonces debe
verificarse que 25—t2 > 0 (de paso aseguramos que x(t) no se anule). Por tanto, t €]—5, 5[.

Asf pues, podemos concluir que la solucion buscada es

z(t) = —/25 — 12, Vt €] — 5,5].



Resolucion de b aplicando exactitud

Puesto que (1) es exacta, sabemos que existira una funcién F(¢,x), de clase C!, tal que

LF&’I) =3+t y LFa(i’z) = xt? + 23, Por tanto,

1 1
F(t,z) = /(t3 +tz?)dt = F(t,z) = Z1t4 + 51&23;2 + h(z) =

O (§t* + %% + h
OF(t,z) _ (31" + 5t°2® + h(z)) — 20 W () = 2t + 2P —
Ox Ox

4 4

1 1 1 1
B(z) =2 = h(z)=-2' = F(t,z) = -t* + =t?2? + -2,

4 4 2 4
Por tanto, las soluciones de (1) vienen dadas, implicitamente, por la expresion

1 1 1
Zt4 + §t2$2 —+ ZIA = _[(7 con K S R,

de donde

1 1 1
ottt at =K KeR = t'+2r+a' =K, KeR =

t*+2°)? =K, KeR" = *+22=C, C eR".

Y, a partir de aqui, ya se continua como en la resolucién por variables separadas.

& -&-&-&-&-&-&-&



6. (12) Considera la ecuacion diferencial

a)

2"(t) = o' (t) + 2x(t) + 4t2. (2)

(8) Halla, justificando adecuadamente cada paso, la solucion general de (2). Se dara expli-
citamente el dominio maximal de la solucién general obtenida.

b) (4) Halla, justificando adecuadamente cada paso, la solucion de (2) que satisface la condi-
cion inicial (2(0),2'(0)) = (0, 2). Se dara explicitamente el dominio maximal de la solucion
obtenida.

Resolucion

a)

La ecuacion diferencial (2) es una ecuacion lineal de segundo orden 2’ (t) = aq(¢)2'(t) +
ao(t)x(t) + b(t) con coeficientes a;(t) = 1, ap(t) = 2 y término independiente b(t) = 4¢2.
Como ai(t), ao(t) y b(t) son funciones continuas definidas en todo R, podemos afirmar
que la solucion general de (2) esta definida en todo R.
Para hallar la solucién general x(t) de (2), tenemos en cuenta que x(t) = x(t) + (1),
donde
» 15,(t) es la solucion general de la ecuacion homogénea asociada a”(t) = 2/(t) + 2x(t)
» y x,(t) es una solucién particular de (2).

Para resolver z”(t) = 2/(t) + 2z(t), al ser una ecuacion de coeficientes constantes, basta

con calcular las raices su polinomio caracteristico asociado. Asi,

14+4/12-4-1-(-2)
2

1+3
2 Y=y

P=r42 = r

1+£v1+8
r=——p— e

Por—2=0 = r=

—

1

Por tanto,
zp(t) = ae® + Be”t, Vt € R, a,f €R.

Para hallar una solucion particular de (2), aplicamos el método de coeficientes indeter-
minados. Para ello, suponemos que existe una solucién de la forma x,(t) = at? + bt + c.
Derivando y sustituyendo en (2),

zp(t) = at®* + bt + ¢ = xp(t) = 2at +b = () =20 =

2a = 2at + b+ 2(at® + bt +¢) + 4> = 2a = (2a + H)t> + 2(a + b)t + 2c =

0=2a+14 9 — b
0=2(a+b) = a=-2,b=—-a=2,c= 5 =-3 =
2a =b+ 2c

xp(t) = —2t* 42t — 3, Vt € R.
Concluimos que la solucion general de (2) es

z(t) = ae® + et —2t2 4+ 2t -3, Vt € R, a,B €R.

Para hallar la solucion de (2) que satisface la condicién inicial (2(0),2'(0)) = (0, 2), basta
con sustituir ¢ = 0 en la solucién general z(t) = ae? + Be~! — 2t% + 2t — 3 y su derivada
2/ (t)(t) = 20e® — Bet — 4t + 2. Asi,
0) = -3=0 =3
H0)=a+p _, oth — a=1,5=2
Z(0)=2a—-F+2=2 20-=0

Por tanto, la solucién buscada es

x(t) = e 4 2e7t — 262 + 2t — 3, Vt € R.



