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1. Coordenadas Cartesianas

1.1.  Vectores base {Z, 7, 12:} y sus derivadas temporales:

0 0
g=1= 0|, g=7= |1/, k= |0
0 0 1
0] 0] 0]
E=1=10|. g=75= 10|, k= |0
0 0 0
1.2. Coordenadas:
T € (*O0,00), Yy € (*00700)7 S (*O0,00)
1.3. Vectores Cinematicos:
Posicién: r=ak+yy + -k
Velocidad: T =i+ y) + ik
Aceleracion: a=I%+yj + sk
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2. Coordenadas Cilindricas

2.1.  Vectores base {p, o, 12:} y sus derivadas temporales:

p = cos ¢ + sin ¢, $:—sin¢ﬁ+cos¢ﬁ, k=

;_ dp d¢ B A d¢ dp A

= = ¢, ¢ = a6 dt op, k
2.2. Coordenadas:

€ [07 00)7 ¢ € [0727T)7 S (_00700)
2.3. Vectores Cinematicos:
Posicion: 7= pp+ 2k
Velocidad: T = pp+ pod + ik
Aceleracion: a=(p— pd*)p + (2p'q5 +

= (p— pd )p+p (

Eonid

I
=i

p¢)$
20)p + %

A

zk
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3. Coordenadas Esféricas

3.1. Vectores base {7, 9, (?b} y sus derivadas temporales:
7 = sin 0 cos ¢pZ+sin 0 sin ¢pg+cos 9/::, 6 = cos 6 cos @Z+cos 0 sin ¢f—sin 91::, qg = — sin ¢&+cos ¢ff

00 00 99 o6

of 90 OF 9¢ 0B 0, 0 00
90 ot 96 ot

£ = == = 00+ sin 0, b=

%5t 99 e = —0f+cos 09, ¢ = —(sin Of+cos 00) ¢

3.2. Coordenadas:

r € [0, 00, 6 € [0, ], ¢ € [0,2m)

3.3. Vectores Cinematicos:

Posicién: F=rr
Velocidad: T =7+ 160 + r¢sin 9(;5
Aceleracion: @ = (i —r6? — r¢? sin” O)#

+ (10 + 270 — r¢? sin § cos 0)9
+ (r¢sin @ + 2¢¢ sin 0 + 2r¢l cos 0)é

La componente en ¢ de la aceleracién también puede ser escrita como:

1 d .
= — (7’2(;5 sin® 0)

as =
7 rsinddt
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4. Extras
4.1. Velocidad Angular: (Medida desde un origen O)
L XU
W=
17112
4.2. Vectores tangente y normal: (Coordenadas Intrinsecas)
* Rapidez: (Notacion)
v =7l
* Vectores Base: .
P A dt||  dt
v o |dt||dt
* Radio de Curvatura: .
v
T o<l
* Vectores Cinematicos: )
7= vk, i=vi+Lh
Pc
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4.3. Cambios de variable:

 Cartesianas:
— Desde variables cilindricas: (p, ¢, z) — (z,y, 2)
X = pcos ¢, y = psin ¢, 2=z
— Desde variables esféricas: (1,60, ¢) — (z,y, 2)
T = rsinf cos ¢, Yy = rsinfsin ¢, z =rcosf

e Cilindricas:

— Desde variables cartesianas: (z,y,2) — (p, ¢, 2)

p =22+ 92 gb—arctan(z), 2=z

— Desde variables esféricas: (1,60, ¢) — (p, ¢, z)
p=rsinf, o= ¢, z=rcosf

e Esféricas:

— Desde variables cartesianas: (z,y,z) — (1,0, ¢)

VR
r=/z?+y?+ 22, 0 = arctan <a:—|—y>’ ¢ = arctan <y)
z x

— Desde variables cilindricas: (p, ¢,z) — (1,0, ¢)

r:\//m, f = arctan <IZ)7 p=9¢
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4.4. Vectores en otras bases:
e Cartesianas:
— Respecto a base cilindrica: {f)7q§, I::} — {:’1‘:,@,76}
Z = cos ¢p — sin ¢$
4 = sin ¢p + cos ¢¢3

A

=k

benld

— Respecto a base esférica: {f,é,(;ﬁ} — {:i,@,l::}

= cos ¢ sin 0 + cos ¢ cos 00 — sin qbq;
4 = sin ¢ sin OF + sin ¢ cos 00 + cos (,bq‘;
k

S5

cos Of — sin 60

* (ilindricas:
— Respecto a base cartesiana: {Z, 9, I?:} — {ﬁ,é, I?:}
p = cos ¢F + sin ¢
qi) = —sin ¢% + cos ¢
k=k
~ Respecto a base esférica: {f,é,gg} — {ﬁ,qAS,I::}
p = sin 67 + cos 06
$=9
k = cos 6 — sin 60
* Esféricas:

— Respecto a base cartesiana: {Z,§, I::} — {f,é, q?)}

f:sin@cos¢§:+sin981n¢ﬁ+cos92:
ézcochos¢§:+cosé’sin¢ﬁfsin9£:
(}3: — sin ¢Z + cos ¢Y

— Respecto a base cilindrica: {ﬁﬁ,l?:} — {f,é, 43}
# = sin 6p + cos 0k
6 = cos 0p — sin 0k
$=4
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