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VECTORES o
—_— Para representar un vector graficamente, en el
y plano, necesitamos sus dos coordenadas (X, Y).
v Para representarlo analiticamente es necesario
definir los llamados vectores unitarios.
r El vector de la izquierda ¥
se designa como:
L
. v=3i+4.j ;
L4 L4 i X
X
Para calcular el médulo de un vector utilizaremos la expresion:
v=xi+y.j ‘;‘:\/x2+y2
VECTOR POSICION
Trayectoria
. ‘7=x(t)'(l)'i +.V(t)'(t)'f‘
g | -/ °F
= n VECTOR DESPLAZAMIENTO
§ —
I - > =
% - 2 A =F,—F
e J
u
2 T
8 i
-~ CINEMATICA
Componentes intrinsecas de la aceleracidn:
v
a=a, +a, v=médulo velocidad
Fa R =radio curvatura
a, =E a=mddulo aceleracion
o a,= modulo aceleracién instantanea
v
a, R a, =médulo aceleracion normal o
& =ﬂ;2 +a: centripeta
(Ver ejemplo al final de esta hoja)
C
Movimiento rectilineo uniforme (MRU):
V= cte.
X = posicién X v
X =Xy +v-t§v=velocidad (constante)
X, = posicién inicial
Xg
L
t t
Movimiento rectilineo uniformemente acelerado (MRUA):
a=cte
v = velocidad (constante)
1 . G5 X
X =Xg+Vp- t+E-a -t? = d v, = velocidad inicial
a = aceleracion X,
t
v
.
2_ 2
“
t t
—_—
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CINEMATICA

Casos particulares:
¢ Caidalibrea=g=98"/, o Tiro vertical
1 1
y=Y—5g¢ o= Vg b=l
v=—g-t v:vo—g-t

Composicién de movimientos:
Tiro oblicuo:

X =vpcose-t

¥ =vnsena’-t—%-g 542

ymax

v, =V cose

=
[}
3
w
R
~
I
=S

x V= Vpsend—g-t
max

4
v

X=vy-t
N
" Y= Yo 5 b4
Vo
Vx :VU
Yo v, =8 -t
y=0
> Xmax > -
Movimiento circular uniforme (MCU):
w =cte <
o=@, +w-t
@, =espacio angular inicial (rad) '

w =velocidad angular (cte.)

Movimiento circular uniforme (MCUA):
a=cte

1
Q=@ +W, t+— ot

2 . L
5 w, = velocidadangular incial
w=w,+a- B
0 o = aceleracitn angular cte.

w'=w;+2-a (p-9)

Relacién entre magnitudes lineales y angulares:

s=¢-R s = espacio lineal

v=w-R v = velocidad lineal

a=0R a, = aceleracion tangencial
a,=w*-R a,, = aceleracién normal o centripeta
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Movimiento armdnico simple (MAS):
Elongacion x(m
A
x=A-sen(wt+ @) | Fomax =4
° I A—
Velocidad v(m/s) Xonax
it 0 Xomax
v=0 =
a=0 v=0
v=—-=—A-w-cos(wt+ o) i Vimix Domix
A = amplitud
Vimax = T4 w w = pulsacién w (%4} ) (velocidad angular)
;- 2
Aceleracién a(m/s?) @o = fase inicial (rad)
dv
=—=—4 w? sen(wt + @p) = —w?-x
dt
Oz = FA - w7
2n .
w=T=2nf T = periodo(s)
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f= % = frecuencia (Hz)

Componentes intrinsecas y cartesianas de la aceleracién (ejemplo)
Las posiciones que ocupa un mavil en su movimiento, vienen dadas por las
siguientes ecuaciones, en las que X, y, z quedan expresadas en metros y t en

SEQUNOS: ¥ @2 y2t-5 : Y=t4l ; Z=1P+2

Halla para el instante t = 2s:

a) La posicion del mdyvil y la distancia al origen.

b) El vector velocidad y su médulo

c) El vector aceleracién y su mddulo.

d) El médulo de la aceleracién tangencial y normal.
e) El radio de curvatura.

a) r=(4+2t=5)i+(t+1) ]+ +20k

> >

ro=31+3 412k ; ‘?‘: 162m

b) 3:%:(2t+2>7+}+(3t2+2)§
Vi =6i+ j+14K 5 [¥]=233 mss
0 Z:d—tv=2?+6tﬁ
an=2i+12k ; |a=y148 m/s’
d) |7]=4@t+2)? +1+ (3 +2)° =9t* +16t> +8t+9
|5l=ﬂ= 360 +32t+48 360 _ 180 _ .o
Tdt 2ot 4167 +8t+9  2V233 4233 '
|a,? =l - |a,* =148-11,82 =9 m/s? ; |d,|=3m/s
B |=m ' R=|\7|2=£=776m
% W=p" @ i, 3 ;
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