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Velocidad	  angular	  y	  derivadas	  de	  vectores	  
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= ~! ⇥ ê2 con ~! =

˙✓ê3
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dê1
dt

+ c2
dê2
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¿Centrífuga?	  
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Velocidad	  angular	  y	  derivadas	  de	  vectores	  
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Operador	  derivada	  vectorial	  

Operador	  segimda	  derivada	  vectorial	  

Variación	  del	  módulo	  
del	  vector	  posición	  respecto	  al	  
	  Sistema	  móvil	  

Variación	  por	  rotación	  
del	  sistema	  de	  coordenadas	  móviles	  

En	  general	  



La	  velocidad	  angular	  y	  la	  aceleración	  lineal	  
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Variación	  del	  módulo	  
del	  vector	  posición	  respecto	  al	  
	  Sistema	  móvil	  

Variación	  por	  rotación	  
del	  sistema	  de	  coordenadas	  móviles	  
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¿Fuerzas	  ficCcias?	  ¿Fuerzas	  no	  inerciales?	  
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Supongamos	  que	  el	  sistema	  está	  aislado	  respecto	  a	  un	  sistema	  INERCIAL	  de	  coordenadas	  
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Las	  fuerzas	  que	  mide	  un	  sistema	  NO	  INERCIAL	  serán:	  
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Azimutal	   Coriolis	   Centrífuga	   Traslacional	  



Traslacionales	  
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Traslacionales:	  Equilibrio	  
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E	  pur	  si	  muove	  (1)	  ….	  
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E	  pur	  si	  muove	  (2)….	  
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E	  pur	  si	  muove	  (3)….	  
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E	  pur	  si	  muove	  (3)….	  
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Coordenadas	  polares,	  cilíndricas	  y	  esféricas	  
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Centrífuga	  
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¿Centrífuga?	  
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Coriolis	  
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Péndulo	  Foucault	  
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