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1 Cinematica - Sistemas de Coordenadas

La idea es encontrar 7,7, @ , etc en distintos sistemas de coordenadas, utilizando distintas variables (¢, 7, etc)

1.1 Resumen

o Cartesianas
)i+ y(t)j + z(t)k «— Vector posicion
— () = 3(t) = &(6)i + ()] + (¢
— 7(t) = a(t) = &(t)i + ij(t)] + (A)k <— Vector aceleracion
Js

— Los 3 vectores unitarios (%,

t)k «— Vector velocidad

k) Son ctes. e independientes entre si

e Cilindricas

= |f:|(cos(9)% + sin(0)7) = cos(0)i + fm(@)j A
|0|(—sin(0)t + cqs(ﬂ)j) = —sin(0)t + cos(0)y

F(t)F +7“r+r99—|—7“99—|—r99+zk;

0)i + sin(0)) = —07
= F=d(t) = (i —r0?)F + (270 + r6)0 + 2k
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e Polares ; Es un caso particular de cilindricas, con z =0 <= 2 = 2 =0, i.e..
x 7(t) =r(t)F

x 7(t) = 0(t) = ()7 + r(t)0(t)0
t) = (# — 102)7 + (270 + r0)0

* 7 =alt

e Coordenadas Esfericas



En este caso ubicaremos a la particula en la superficie de una
esfera de radio r
Para lo cual

— 6 : angulo que varia entre 0 y m

— ¢ : dngulo que varia entre 0 y 27w

x = rsin(f)cos(¢)
— y =rsin(d) sin(¢p)

— z =rcos(h)

Figure 2: Representacion Grafica Esféricas

x 7 = sin(f) cos(¢)i + sin(0)sin(¢)] + cos(0)k
% 0 = cos(0)cos(p)i + cos(0)sin(¢)] — sin(0)k

% ¢ = —sin(@)i + cos(¢)]
— 7 =00+ psin(0)p ; 6= —br + ¢cos(0)¢ ¢3 = —¢sin(0)7 — dcos(0)0, luego

ri <— vector posicién

F(t) = 77 4 r00 + rsin(h)d +— vector velocidad
(t) = (7 — r¢?sin2(0) — r02)7 + (rf — rdsin(0)cos(0) + 270)0 + (27sin(0) + rdsin(0) + 2rldcos(0))d
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o Coordenadas Intrinsecas:

=3y

Coordenadas "naturales” para trabajar con una particula que se mueve, la velocidad siempre apunta en direcciéon
tangencial a la trayectoria.

— s=s(t) trayectoria y 5
PO N v
— ¥(t) = v(t)t = $t «— velocidad = /ﬁ?\k;\ -
. R R r .
. d . dt dt dtds el % N,
—at) = a(v(t)t) = U(t)t:l— v(t)% ; Pero - = o, con //‘/ a N\
o i di 1 # 7
t =1t(s) = — = $— = $—n, donde p se define como J /
dt ds 1) oty
radio de curvatura, entonces: >
2 g2 o i X
at) = vt+ —h = §t+ —n = d; + d, , con d; la

aceleracién tangencial y @, la aceleraciéon normal. Figure 3: Representacion Grafica Intrinsecas

., Cémo calcular p?.
2

Sabemos que: @(t) = vt + — & U(t) = vt =
p
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Ahora podemos pasar tranquilamente a los problemas c:
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