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Coordenadas rectangulares.- Se basa en la construcción de tres ejes rectiĺıneos ortogo-
nales. Se utilizan tres parámetros, x, y y z, para defir completamente la ubicación de un
cuerpo en el espacio. Asociados a estos parámetros están los vectores unitarios (x̂, ŷ, ẑ).
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Los vectores posición, velocidad y aceleración quedan dados por

~r = x x̂+ y ŷ + z ẑ (1a)

~v = ẋ x̂+ ẏ ŷ + ż ẑ = vx x̂+ vy ŷ + vz ẑ (1b)

~a = ẍ x̂+ ÿ ŷ + z̈ ẑ = v̇x x̂+ v̇y ŷ + v̇z ẑ = ax x̂+ ay ŷ + az ẑ (1c)

Coordenadas ciĺındricas.- Se utilizan dos parámetros de longitud y uno angular. Los
parámetros, ρ, φ y z definen completamente la ubicación de un cuerpo en el espacio.
Asociados a estos parámetros están los vectores unitarios (ρ̂, φ̂, ẑ)
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~r = ρ ρ̂+ z ẑ (2a)

~v = ρ̇ ρ̂+ ρφ̇ φ̂+ ż ẑ = vρ ρ̂+ vφ φ̂+ vz ẑ (2b)

~a = (ρ̈− ρφ̇2) ρ̂+
1

ρ

d

dt
(ρ2φ̇) φ̂+ z̈ ẑ = aρ ρ̂+ aφ φ̂+ az ẑ (2c)



Coordenadas esféricas.- Se basa en un parámetro radial y dos angulares. En su cons-
trucción se usan dos ejes rectiĺıneos ortogonales. Los parámetros, r, θ y φ definen com-
pletamente la ubicación de un cuerpo en el espacio. Asociados a estos parámetros están
los vectores unitarios (r̂, θ̂, φ̂). Al ángulo θ se le denomina ángulo polar en tanto que a
φ se le denomina ángulo azimutal.
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Los vectores posición, velocidad y aceleración quedan dados por

~r =r r̂ (3a)

~v =ṙ r̂ + rθ̇ θ̂ + rφ̇ sin θ φ̂ = vr r̂ + vθ θ̂ + vφ φ̂ (3b)

~a =(r̈ − rθ̇2 − rφ̇2 sin2 θ) r̂

+ (rθ̈ + 2ṙ θ̇ − rφ̇2 sin θ cos θ) θ̂

+
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r sin θ

d

dt

(
r2 sin2 θ φ̇

)
φ̂

=ar r̂ + aθ θ̂ + aφ φ̂ (3c)

OBS.
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r2 sin2 θ φ̇

)
= 2 sin θ ṙ φ̇+ 2 r cos θ θ̇ φ̇+ r sin θ φ̈
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