7 1. Cinematica del punto y
==/ de los sistemas

Cinematica: Es la rama de la mecanica encargada del estudio
del movimiento de un objeto y las causas que lo generan

Variables cinematicas: 1) Posicién: Esel v vector qu ue indica la ubicacion de un
1) Posicion punto u objeto en el espacio respecto a un punto de
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Desplazamiento: Se define como la variacion de posicion
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2) Velocidad: Es el vector que describe la tasa de cambio
de la posicion (desplazamiento) de un objeto respecto al tiempo
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Zﬁ Rapidez: Es el modulo del vector velocidad
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Velocidad media: Es el cociente del desplazamiento total
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3) Aceleracion: Es el vector que describe la tasa de cambio de la velocidad
de una particula u objeto en funcion del tiempo 5 _ g* gl U‘/ ]
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Aceleracion Media: Es el cambio total de la velocidad de un obJetO
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ﬁ/\/ﬂ Tipos de Coordenadas
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1) Coordenadas Cartesianas:  2) Coordenadas Cilindricas:
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Mf 3) Coordenadas Esféricas: [0< vc oo (tedin\ 0 @ £ | (Kayke
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M/ Componentes intrinsecas de la aceleracion

TUACADEMIAFACIL

1) Aceleracion Tangenciali Es tangente a la trayectoria, se define
como el cociente de la variacion de la rapidez entre la variacion de tiempo.
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2) Aceleracion Radial: Apunta en direccion del eje de rotacion, determina el
cambio de direccion de la velocidad.
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f\/\/] Velocidad Areolar: Se define como el area barrida por la posicion en la

TUACADEMIAFACIL unidad de tiempO
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Sistemas Indeformables: La distancia entre dos puntos P y Q permanece constante,
aunque ambos puntos se muevan respecto del tiempo
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3. Un movil describe con velocidad constate de modulo v la hélice cuyas
coordenadas en coordenadas cilindricas son
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En el instante inicial €l movil se encuentra en el punto de coordenadas
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b) Componentes intrinsecas de la aceleracion. dT 6@ d."
c¢) Radio de curvatura de la trayectoria.
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3. Un movil describe con velocidad constate de modulo v 1la hélice cuyas
coordenadas en coordenadas cilindricas son

x=Rcos©O
y=Rsen 0O
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En el instante inicial el movil se encuentra en el punto de coordenadas
V3 .
(0. R, —Rm). Determinar: e [ AN L N
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b) Componentes intrinsecas de la aceleracion. 20

c¢) Radio de curvatura de la trayectoria.
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M Eje instdntaneo de rotacién y deslizamiento maximo
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1) Movimiento de traslacion: para un sistema indeformable al movimiento
de dos puntos que cumplen:
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2) Movimiento de rotacion: Cuando dos puntos A y B durante
el movimiento permanecen fijos. La recta AB se denomina como: Eje
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Mf Distribucidn de velocidades vy movimiento relativo
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M/ Eje instantdneo de rotacidn y deslizamiento minimo
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El eje instantaneo de rotacion y deslizamiento, se define como la recta
donde la velocidad es minima y paralela a la velocidad angular, generando
un movimiento helicoidal, representa el lugar geométrico de los puntos con
velocidad minima
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- Un solido indeformable esta sometido en un cierto instante a las
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