Sistemas de Referencia con traslacion relativa

Elemplo 1

Dos barcos A y B estan en un instante en las posiciones gque se
Indican. El barco B se desplaza con una rapidez constante de 8
m/s recorriendo un arco de circunferencia de 3200 m de radio. El
barco A tiene en ese instante una velocidad de 4 m/s siguiendo
una trayectoria rectilinea y reduce su velocidad a razon constante
de 0.01 m/s?, para evitar el riesgo de colision. Determinar la
velocidad y aceleracidon que parece tener B para un observador
situado en A




Sistemas de Referencia con traslacion y rotacion relativa

XYZ— sistema de referencia fijo

* Rotacion y traslacion respecto a XY

e, Origen en A

g = Xpl+ ypj

I'pg = Iat Ig/p (1)

vector velocidad angular
del SR xyz respecto a XYZ

Xy plano de movimiento




I'g =T+t Tg/a (1)

derivo (1) con respecto al tiempo
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hay que evaluar la variacion de
c/versor cuando el SR xy rota
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otra notacion

Vg = VA + QXTI+ (Vadyy: | ©

VXYZ — VXYZ + VXYZ + WXT

vz = velocidad de B, medida a partir de la referencia X, Y, Z Vxvy7z
v4 = velocidad del origen de A en la referencia X, y, 2, medida a partir de VXYZ

la referencia X, Y, Z

—

(Vau)w: = velocidad relativa de “B con respecto de A”, segln la mediria un nyz
observador sobre el eje de referencia en rotacion x, y, z.

Q = velocidad angular de la referencia x, y, z, medida a partir de la refe- W
rencia X, Y, Z

'z, = posicion relativa de “B con respecto de A”



Ve =Va+ QXTgn* (Veadyz | @ VXYZ = Vxyz T Vxyz + WXT

Vg { velocidad absoluta de B
(igual a)
v {velocidad absoluta de origen |
A
del marco x, y, z movimiento del marco

(mas) | x, y, z observado desde
el marco X, Y, Z

0 {efecto de la velocidad angular pro-
%4 | vocado por el giro del marco x, y, z |
(mas)

movimiento de B observa-

(Vo) sz {velocxdad relativa a B respecto a A } do desde el marco x, y,



Ejemplo 2

Dos nifios estan sobre una plataforma circular que gira como
Indica la figura. Si en ese instante A no se desplaza respecto
de la plataforma, mientras que B se dirige hacia el centro P
con una velocidad v, relativa a la plataforma, Hallar la
velocidad absoluta de cada nino




Vg = Vu + QXTgn + (Via )yyz
|

Origen del SR xyz

Para hallar la aceleracion de B, hay derivar (6)
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Az =a,+0xXTgy toxX (axXTgp) + 20X (Vg )xyz T (@B/a )xyz

ap = aceleracién de B, medida desde el marco de referencia X,
YL

a, = aceleracion del origen A de la referencia x, y, z, medida
desde la referencia X, ¥, Z

(Vpm)r: = aceleracién y velocidad relativas de “B con respecto de
A”, de acuerdo con las mediciones de un observador uni-
do al eje en rotacion x, y, z

Q, Q = aceleracién y velocidad angulares de la referencia x, y, z,
medidas desde la referencia X, Y, Z

— —

otra notacion Axyz =ayy, T Axyz T WXWXT +2W XV, + WXT
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dg =ap+ QXTI+ X (QXTgn) 20X (Vgia)yyH (/A )y

ag {aceleracién absoluta de B
(igual a)
45 aceleracidn absoluta de origen
% del marco x, y, z v e
4 movimiento
e del marco
(5 KT efecto de aceleracién absoluta pro- XV Z
a vocado por el giro del marco x,y,z ~ » observado
(més) desde el
marco
s efecto de velocidad angular provo- X Yo T,
S Gy {cado por el giro del marco x, y, z
(mds) .

movimiento

efecto combinado de B en movimiento
interactivo

2Q % (Yp/4)syz {en relac?lén con las coordenadas x, y, z
y rotacion del marco x, y, z

(mas)
movimiento de B
(Ap/4 )ayz {aceleracion relativa de B respecto a A } observado desde
el marco x, y, z
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Eiemplo 3

En el instante considerado el disco con la ranura radial gira
con una velocidad angular de 2 rad/s y aceleracion angular de
0.995 rad/s?, ambas antihorarias. La corredera A se mueve
hacia abajo con una velocidad relativa al disco constante de
1m/s.

,ty Hallar la velocidad y aceleracion
. absolutas de A
A
3m1 -
- S 4 L — Vg =Va + QA xTgn + (Vg/a )y
D X

ag = ap T QXTgp T QX (QXTgn) + 2 QX (Vgia ), T(3p/a )y

SER——Y p———




Pueden terminar la
guia de cinematica
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Dinamica

- de contacto

interacciones — fuerzas
campos de fuerzas

Primera ley de Newton (principio de inercia)

"Un cuerpo libre de interacciones conservara su estado de
movimiento” y por lo tanto se desplazara con una velocidad
constante a lo largo de una trayectoria recta, o si estaba en
reposo, continuara en dicho estado.
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Segunda ley de Newton

> |F=2 F=ma

expresion vectorial
(3 ecuaciones escalares)

Ecuacion Calculo Calculo
de Newton integral integral

l

Interacciones —— s Aceleracion —— VYelocidad ——= Posicion

Vo Tp
_ ondiciones Iniciales

Sistema inercial — donde son validas las leyes de Newton
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Tercera ley de Newton (principio de accion y reaccion)

La interaccion entre dos cuerpos siempre da lugar a un par de
fuerzas de igual intensidad, direccion y sentido opuesto,
aplicadas sobre cada uno de los cuerpos involucrados

2 [Fia| = [Fy|
.m 12 21
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Fuerzas que actuan sobre el libro
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produce la mesa, aunque
tienen igual magnitud, no
constituyen un par acciony

reaccion

Interacciones en las
que participa el libro
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