Vectores

o Vector esta definido por:
1. médulo, direccién, y sentido (flecha)
2. par ordenado (A, Ay, A,)

3. Suma de vectores a lo largo de ejes

A= Ad+ Ayg

A] = /A2 + 42

perpendiculares

o Moédulo del vector

o Direccién tang — A /4
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i) Conmutatividad: A+B=B+4 .
i) Asociatividad: A+ (B+C)=(A+B)+C .
iii) Existe un vector nulo tal que A+0=4 .
iv) Para cada vector A existe un vector opuesto, que denotaremos por — A, tal que A +
(-A)=0.
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Producto Punto

Def: A-B=|A||B|cosf e R
A.-B B-A

A (B+C) = A-B+A.C
Bd=g-g=2-2=1
a0

Suma, de Vectores
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e

o Construccién de paralelégramo /

e Suma por componentes:

Cx=Ax+Bg Cy=Ay+By; C,=A,+B,
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Producto por Escalar
e sivector B=a A donde o €s un niumero real,
entonces el médulo [B| = |a| |A], la direccién
de B es la misma que la de A, y el sentido es el
mismo si o >0.
Sean « y (3 dos nimeros reales y A y B dos vectores, entonces:
i) a(A+B) =ad + B
ii) (a+B)A=alh+BA.
i) (aB)A = a(84).
iv) Para todo vector A se cumple que 1 A = A.
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Vectores Unitarios
. A (A, 4,
o Tienen médulo 1 “*A*(A=A>
o Son ttiles para definir sistema de coordenadas
de vectores unitarios perpendiculares entre si:
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Vectores Unitarios

o Componentes de un vector se pueden expresar

como el producto punto con un vector unitario:

Producto punto en componentes:

B A B AR AR

BEcuaciones de Mov:

AB(t) = @At

1
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Cinemaética en n-dim

o Dado un sistema de coordenadas fijo i, Q, 2z
(independiente del tiempo)

o definimos el vector posicién por:
7(t) = Z(t) = () + y(£)g + 2(¢)2
o Como los vectores unitarios son constantes
entonces encontramos que la velocidad
definida vectorialmente como:
A7 A o A . A()

T m R

— (t)ij + vy (t)g + v, (t)2

o Proyectiles, caida libre: aceleracién es
constante, vertical, hacia abajo.

2 5
a=—gz

o Plano inclinado: la aceleracion efectiva es en la
direccién del plano inclinado y hacia abajo, con
modulo

geff = gSiIlG

Movimiento Circular

o Siun movimiento estd constrefiido a un aro
circular, entonces su posicién queda
completamente determinada por un dngulo.

o Def: Movimiento es circular si r=cte.

= JETE

®=resl . U=prsam

Movimiento Circular
Uniforme
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() do = d i @
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T/ do !
i w = — = const.
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. Ay IR = |8 —
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U = w?r = =4 = const.
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Movimiento Circular
Uniforme

9(15) =6y + wt

x(t) = rcosf(t) = rcos(fy + wt)
y(t) = rsiné(t) = rsin(fp + wt)
Las componentes x(t) e y(t) varfan en forma periédica
conperfodo Pp = P, = 25/ =

1 w
def: Frecuencia = B i %

mt) = ()& +y@)j
= rcosf(t)E + rsind(t)y
i(t) = va(t)2+vy()d
= —rwsinf(t)& + rwcosb(t)y
i) = aalt)d+a,()3
= —rw?cosB(t) — rw?sind(t)j
= —wF
Solucion de Problemas:
1. Establecer el Sistema de Coordenadas a usar.
Visualizar el problema.
2. Definir el vector aceleracion(t).
3. Establecer las condiciones iniciales y/ o finales del
movimiento (posicién, velocidad).
4. Escribir las ecuaciones de movimiento (vectorial y
luego por componentes).
5. Escribir las condiciones que deben imponer para
encontrar la solucién.
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R es la amplitud del movimiento en x

>

0(t) es la fase del movimiento

2

0o es la constante de fase

>

Periodo T=2m/w

amplitud i

i
15 20 30
angulo de fase frad])
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1. Sist. de Coordenadas

o Elegir origen desde donde sea facil definir dngulos,
y donde las condiciones iniciales (o finales) sean
particularmenter sencillas de expresar.

o Las condiciones iniciales, incluyendo los signos
quedan definidos por el sistema de coordenadas.
La pregunta del problema también queda definida
por el sistema de coordenadas.




2. Cond. Iniciales

o ti=0? Casi siempre es conveniente.

o Fijarse en particular en la direccién y sentido
(signo) de la aceleracién, en caso de no ser nula.

o Posicion inicial en el origen del sistema de
coordenadas o no? Conocida o desconocida?

o Velocidad inicial nula o no? Conocida o
desconocida?

3. Bes. de Movimiento

o Vectores x(t), v(t), a(t) que dan lugar a las
ecuaciones para la posicion [x(t), y(t),z(t)] y
velocidad [v(t),vy(t),v(t)].

o Incluir explicitamente las condiciones iniciales
parat x, v.

4. Condiciones del
problema

o En el caso més sencillo son de la forma: calcular x o
v en el tiempo t;. Tipicamente son de la forma
cuando x=x1, V=V1.

o Cuando se pide un dngulo en general corresponde
a condiciones sobre las velocidades: vy /vy = tan a.

o Notar que el niimero de condiciones a imponer
debe ser igual al niimero de incégnitas a resolver.
A menudo hay incégnitas no explicitas en el
enunciado, por ejemplo el tiempo.

o. Problemas por
partes.

o Los problemas tienen mds de una parte sélo si:

1. Cambia la aceleracién, por ejemplo al pasar de un
plano inclinado a otro.

2. Hay rebotes o alguna situacién similar.

o En este tipo de problemas se utilizan las condiciones
“finales” de una parte como (o para determinar)
condicién inicial para la que sigue.




