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a) Se usa el SRNI que se entrega en la �gura y un SRI ubicado en el mismo origen de SRNI

~R = 0⇒ ~̈R = 0

~Ω = Ωı̂′ ⇒ ~̇Ω = 0

Centrífuga

~Ω× ~r′ = (Ωx̂)× (xı̂′ + y̂′) = Ωyk̂

~Ω× ~Ω× ~r′ = −Ω2y̂′

Coriolis

~Ω× ~v′ = Ωẏk̂

Fuerzas reales

~F = −mgı̂′ +Nk̂

y como ~a = ẍı̂′ + ÿ̂′ se tienen las sifuientes ecuaciones de movimiento

ẍ = −g

ÿ = Ω2y

0 = N − 2mΩẏ
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b) Se resuelven las dos primeras ecuaciones de movimiento

ẍ = −g ⇒ x(t) = xo −
1

2
gt2

ÿ − Ω2y = 0

Es una EDO a coe�cientes constantes, por lo que el polinomio característico es

λ2 − Ω2 = 0⇒ λ = ±Ω

y(t) = AeΩt +Be−Ωt

usamos codiciones iniciales y(0) = yo y también ẏ(0) = 0

A+B = yo A−B = 0

entonces

y(t) =
yo

2
(eΩt + e−Ωt) = yo cosh(Ωt)

c) Para calcular la normal, se necesita la rapides en el eje y′

ẏ(t) = yoΩ sinh(Ωt)

Entonces

N = 2myoΩ
2 sinh(Ωt)
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