
Cinemática 

vmedia = <v> ≡   
௫
௧
	= 

ሺ௫ଶି௫ଵሻ

ሺ௧ଶି௧ଵሻ
 ;    amedia = <a> ≡  

௩
௧
	= 

ሺ௩ଶି௩ଵሻ

ሺ௧ଶି௧ଵሻ
 

Movimiento Rectilíneo y Uniformemente Variado 

ax(t) =cte   (incluye el caso de ax =0) 

v(t) = vox +  ax  (t – to)   

x(t) = xo + vox  (t – to) + ½ ax  (t – to)²  {ídem para  y(t)}. 

Movimiento Relativo       T: Tierra; M: móvil;  O: Objeto. 

    ሬሬറMTࢇ + ሬሬറOMࢇ = ሬሬറOTࢇ                 ሬሬറMTࢂ + ሬሬറOMࢂ = ሬሬറOTࢂ

Derivadas:            (A xn)’ = [d (A xn)/dt] =  A n x n-1   con A=constante.  

ௗሺே௖௢௦	௞௧ሻ

ௗ௧
   = - N k sen (kt)         ;           

ௗሺே௦௘௡	௞௧ሻ

ௗ௧
   = N k cos (kt) 

Movimiento Circular  

ωmedia = <ω> =   

࢚

   =  
ሺࣂ૛ିࣂ૚ሻ

ሺ࢚૛ି࢚૚ሻ
     

Período: τ = 2π / ω      y     frecuencia: ƒ = 1 / τ 

Aceleración Centrípeta    ac(t) = [ω(t)]² ∙R = [v(t)]² / R     (R: radio) 

Aceleración Tangencial:    at =  R        y    Velocidad: v(t) = ω(t) ∙ R 

Ecuaciones de movimiento: 

γ  = constante (incluye caso γ=0) 

ω = ω0 + γ  (t – t0) 

(t)  = 0 + ω0 (t – t0) + ½ γ  (t – t0)² 

 

Dinámica:           ࢚࢞ࢋࡲሬሬሬሬሬሬሬሬറ  =  m ࢇሬሬറ   


