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Posicion, velocidad y aceleracion
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DINAMICA DEL PUNTO

A Cinematica del Punto

Para el estudio que haremos utilizaremos una terna iundamental posiiiva , A tai
sistema de referencia lo suponamos fijo y al espacio que lo rodea con las propiedades de la
geometria euclidiana.

1 Posicién

La posicién de un punto R referido a la terna esta definida por el conocimiento de
sus tres coordenadas X,y , 2 o por el vector posicion R — O en donde O es el punto
coincidente con el origen de coordenadas , de manera que :

R-O=x.%X"+y .¥" +2z.2°

Con lo que la posicion de R queda definida sin ambigledad . Si denominamos T° al
versor que tiene la direccion del vector pos;clon , podemos escribirque R—- O = 1.
donde r es médulo del vector posicién y r° su direccién . Podemos establecer que :

7° - cosaXx® +cosBy°® i cosy.z’

De este modo g, B, ¥ , Y son los angulos que forma nuestro vector posicién con los
ejes de referencia.

A los cosenos de dichos dngulos se los denomina cosenos directores .

La posicion del punto R puede ser mévil v
por lo tanto en cada momenio quedara
definido por el conocimiento de sus ftres
coordenadas x, v, 2 de manera que si la
variacién de las coordenadas es funciéon
continua del tiempo podemos escribir que

x=x® ;  y=y®d ; z=z® (1
o en forma vectorial
x R-C=R@®=r®.1° )

Si estas funciones permanecen continuas y finitas en un intervalo comprendido
entre un valor inicial t; hasta un valor t en que el movimiento estd definido se les
denomina ecuaciones o ley de movimiento del punto R.

Si en las ecuaciones (1) eliminamos el tiempo , obtenemos la ecuacién de la
trayectoria del mévil, y también a dichas ecuaciones se las puede considerar como
ecuaciones paramétricas de la trayectoria donde el parametro es el tiempo t .

Es decir que sintetizando
R-O=x{t).X° +y(t) .¥° + z(t) . Z°
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La diferencia ¥z —xa  define la Coordenada de posicion
relativa de B con respecto a A.

Al diferenciar:

UB/A = U — Uy O

La razén de cambio YVB/A se conoce como la velocidad
relativa de B con respecto a A

Ap/A — a4p — 4 O ‘+ ap/A

se conoce como la aceleracion relativa
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meaors LA CUIVa descripta por la punta
/2 devseconoce como la
‘ hodografa del movimiento
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P,, P,, P_ son las componentes escalares rectangularcs
P=PD i+ P,jt Pk

1,],K versores o vectores unitarios
correspondientes a los ejes Xx,y,z

Descomponiendo P en componentes rectangulares

db _ dP., . dBy,. dP.

du - ldes du X

Diferenciando

7 3 P Pl+PJ+P~k
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Vector de posicion r en componentes rectangulares

r =axi+ yj + zk

Derivando
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Componentes tangencial
vy normal
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de, de, db ds
dt  do ds dt

Le + e,

las componentes escalares de la aceleracion son

dv V>

T | p
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de, _de.df _ df deg _ " deydf

dt do &t dt  do dt
er = éee ée ==
d

V= E(rer) =re, + reé,

—0Oe,

a= Lji_: = fe, +1e, + 1'"6'e9 4 réee + 1"9é9
_db a == 1'*62)3 + (rh + 270)e,
et Q- vg = 10
a, =% —10°  ag=10 + 20
v = rfeqy a= —r0%, + rfe,
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Coordenadas Cilindricas
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