
Auxiliar 1
P1
Tenemos la aceleración a- - KEI

, por lo que en su forma escolar es:
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Tenemos las condiciones iniciales en 1-=O
,
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Así que para la velocidad ⇒ Kit) a ¥ tá , y la aceleración ⇒ EHI = E- Ez



P2
Tenemos un problema similar al anterior

a- = - laVi ⇒ ¡ = - kü

⇒ di = - taxi / fdtdt

/ d.¥ = - kfdt
- ¥ =

-
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Nuestras C.I. son Elt-01=0. ⇒ - fg
.
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Usamos la condición Xlt-01=0 ⇒ O = ln ( 110. ) + a ⇒ Csi - ln ( 110. )
k la

⇒ XCH= lnlkt +110.1 - ln ( 110.1 a 1k ln (v.ht + 1)
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Siempre podemos comprobar que soluciona

laD = &¥ = - ffaf +1 /Ñ
1K

= - k ( paz + yo. Y ✓ Soluciona !⇒ -

Hat + lto.Y

Para encontrar la velocidad en función de la posición se puede truaago demecánica .

Empecemos de la ec. dada
* = -ki⇒ xidd = - ki ⇒ ¥ di = - kdx / f

⇒ f DÉ = - kfdx
tu(E) = - la× +↳

Nuestras C.I .
's son que en f-O ,
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^
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⇒ luto. ) =↳ ⇒ ln (E) = - la× + lento. I ⇒ Elxt-expl-kxi-lnlv.ly



P3
Nos hablan de rapidez ( módulo de la velocidad )

⇒ V. = VÜ+yT ( n )

y tenemos la relación entre las posiciones en los dos ejes y =CI, derivamos esta
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Reemplazarme en un ⇒ vi= E + o:(¡ ¡¡E)⇒ El xr-t-0.ph - "i"
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