
Caso mais general En Arnold
,
demosfrar gie el movimiento ma's

9-htt BtQft) tr Lt) ⇒ BEQIH = Htt -rtt) general de un Cuerpo es el movimiento helicoid !

Qltt = BICHE ) - rut)

9- LEI = B'* Qltlt BEECH trout ffQff→ ① rotacion
- ~

u

Nn N
' No undecided composition de /

translation 2
del Sistema coordenacb →
Matt ' Ahora supongamos que 9- HI - 9-o Leota fijo en et

⇒ guys Bt BI
'

( 9- HI - rtt) ) t V' two
Marco K) y seguimos la euolucoon en E

= Tux ( 9- Lt) - rtt) ) t v
'
+ No

wind en movimiento es de adagioslEste Caso general : • fo

N = Un tu
'
+ No €

donde

w = EE k vdooidad absolute f
.
- BTQLH ⇒ QHI = BI

'

fo

N
'
= B Ek tdepende

del tiempo
Nn = Bop =

w→x ( 9- It) - rtt)) Ek a traves de BI
'

vdocodad transferda de
rotacion Len dorso general ) LH -

- BI
'

fo

Y No - J Ek velocedad de movement

del marco are se Maeve .



BIBEE teams que app

÷ : :÷:÷¥
.

- Est
II Bet BIBI - O L

, Eg's )ER3
Bi 's - Bi ' BIBI '

QLH - B. I' to =
- BI 'i3eBIto 1=(7%0%-074)

=
- BIBIQLH

- BI
' BI - H operator antisimefrico . ITiene una representation matricidal

.

I # = BI
' Bt

Tenemos que

→

Q.lt ) = - SILHQLH -- QLHXELLTI
D se

llama el vector de ouelacidad

angular escrito en et marco de referenda

del ccerpo .


