
Cuerpgid0 consideramos
el Caso Cuando 9- es

La mayorEa
de Los Sistema con un numen

el vector de radio Cartesian& de un panto

fimto de graders de libertad en 1123 son
relatwo a an sistema coordenado Mercia

ccerpor rigidos . K ( estacionarro ) y
Q es el vector de radio

Cartesian del misono punto relative
0

HII al sistema coordenado en movimiento K
.
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en (as coordenadas 9- it . y
un Sistema

que preserver la metric y
la orueataalon

.

de coordenadas en movimiento Q = QCF
,
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Teorema Def
Tila trayeotoria P : 7--4 It) de Las eaeaoiones
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Un Movimiento Df se llama rotators
de E - L dat off - off -0 se escribe como si Hera el origen de k en et

P : Q - IH en coordenadas locales
,
Q it Origen de la

.
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It primer teorema send que Todos Dein
Los Movimiento se comparer de una Tomamos rtt) - Dt -0 , Bt - CI

'

Dt
rotacion y una translation Nota CIE of - ret) ( EEE 9- trtt) )

Enforces BEE - O
. ¢#⇒ Def

9 In movimiento Dt se llama
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DtQ=BQtrLt)

9- It)ITeorema

qybto.tt
't""

mammies.tn?Ei:9.:deea " t

;m:::ioi÷÷. ÷"
K
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donde Ce 't = 9- + ✓ Lt) , lftrtk

)
' flH=DtQH) - Bt Qtttrlt)

9- ltttk No confundir FLA con QLH
.

QLTIEK Los dos vwenenespaaiosdistihtos.



Suma de Velooidades Ndodidad angular-
-

Expresamos la "velocidad absolute " I en En et caso de un movimiento de

termine del movimiento relative Qlt) gel rotation de KL da relation entire Las

movimiento del sistema de coordenadas
,
Dt .

Nelocidades absolute y relative no es

Derivamos 9- It) - DTQH) - Bt Qtttrlt) c. v. t
.

fan simple .

Itt = Booth t Bfi #It tht) consideramos el Caso en et que

Por Casas movimiento translational li3*=0 ) Q - O
,
Cuando et punto esta en

raposo dentro de K
.

f- Lt) = BQ.ltttr.tt) Este movimiento de FIH se Rama

i:÷÷::c::c:*: :&:*.su/.iE::::.::::::i::::a::.::r.::*..Nelooidad absolute es Ignat a
la

espacio k alrededor del eje w→Ek
a

Nelooidad relative ( BOTH ) J la traves de un ahgdo Kott
.

Neloadad de movimiento del Sistema Lilith
,
K

.

Entrees But = UIHBIO) se llama rotation
uniform de k con Velo cidad angular UT .

N -Mt o

Nei Ek

= BOTH tilt ) %¥kµ ⇐*atodocidad angular .
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Clarannente
,
La velooidad del Movimiento Cor

transfer ido de un punto f en este caso Toupongamos gie an marco rigida K rota
alrededor de un punto estacuonario O de k

.

esta dado por Enforces a cado instant e exist un eje mstantaneo

If = W→ XF de rotation l la linea recta del Cuerpo que
pasasa poor O teal que

la Nelocidad de sus

pantos en un momento dado es igual a cero) .

teorema La oudocodad de Los pantos restates es

para cada instant e t,
existe un Vector perpendicular a una linea recta z es proponional

TBH) E K tal que
la velooidad de transference a la distance-a hacua ella .

se express por ,

4- It) = Ctx 9-HI
,
t 9- Ek€El vector W' Ltt se llama mometo

angular instantaneo .

Claranente ,
este vector esta definido

de manera Jurica por (MA ) .
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