
Movimiento traslacional Def (movmento traslacional)
-

K marco en movimiento Do es traslacional si el-

I marco inercial (fijo)
mapeo Br:K-> k no depende del
tiempo.
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Qtk

do moumiento Di se escribe de forma unica -

como la composicion de una rit)
·

+
a= = B

+ Qrotacion B: K -> k y una

traslacion (tik -> k

Dr =Ce Bt =Co Bt (areaperadores)

C17 =7 +r(t) q,vitEK



Salocidades Velocidac angular
"Velocidad absoluta" I 76 k Consideramos & =0 Lel punto estaen
en teminos de QUA y

el movimiento reposo en K7
del Sistema de coordenades. Este movimiento de F(t) se Kama

q(t =B t Q(t) + r(t) rotacion transferida.

En el mor. raslacional Bt =Bo =)Bt=0 9 =Bi++ :
q(t) =Boalt) + r(t)

=B +a + I
Teo
-

si el movimiento de Kes traslacional Teo
-

relative a k, entences (a vel absolute Para cada instante det, existe

es la suma de La relativa (Ba(t)) olt) =K tal que
la velocidad

y la velocidad del mourmiento del Sistema de transferencia be express por

(i(t)) 9 (t) = It x q(t), +qEk

u =

v +vo " =Batt)tk
(VA)

1 I
vel Lir.nou. No:it k It) es el vector de velocidad angular

absolute relative sist.
instantanea.
Ademas es unico.

⑧

9 =BeQ+" =
rx 1



Velocidad transferida Hasta ahora

supongamos que K
rota (r =0) v =It k

y que un punto en Ksemve (@F0) v
=Bt a(t-k

q() =BtQLH = QLt =BEq(t) Un= Bt Q(t) =
x 7tK

8 =Na+8

q(t) =BeQ(t) + Bt Q(t Caso mas general

= I
(t x q(t) + B= Q(t) q(t) =B

+ Q(t) + r(t)

Lei 7
vel.

=>Q(A =Bi (q(t)-r(t)verl tabsolute transferida
-

relativa q(t) =B =Q(t+ Btalt) +itde rotacion
a

to m - W

u =Un +2 ↑ Un
wit.V.

gl v.rel. v we

⑰
q(t) =B

=Bi'(q(t) -r(t)) + v" +Vo

Q
= (t) x (q(t) -r(t)) +v'tWo
-

Un vol.transferida
Teo Sist. In movimiento K rota relativo

de rotacion.-

a un punto Otk es
La sima de

la velocidad transferida On i La Nel
relative v



" BitB.↑Er-enW:
tierra el Sierra

-BBotBEene
- I

·

atwo
so

- - Bt it
⑥

to cruz con

- S
&

A =x(q-r) + v'tVo Sea H = - Bt Bt
qL A

Tiene una representacion
operadonatisimetricword

grando
posplaza
I

=(-)

t

el produc

me ↓ traslac

esta vehiculo
·

10 escribimos como

cen vector or

q(t) =B
+Q(t) +r(t)

Queremos escribir el rector de Velocidad

angular i en el marco da vota. K.

Suponemos que f(t)=7. I
q(t):70. I

a =(e)My=IaeL i tierragrandoare
direction contraria bal que

k

7 =Bt Q(t) E es la velocidad angular

-Protacion
Q(t) =BE70 en el marco K.

I &() =BETo



inmerciales3
efecto coriolis.

In un Sistema de coordenades

a t
rotantes Br: K -> K rotacion

relative cr, a.

el marco fijo
Q (A = K, Flt: Be QUEk= El vector de velocidad angular enk

It caso mas sencillo as cuando el se denota por .

movimento is paramente traslacional. oen k esta sujeto a las
Q =7 - r

equaciones de Newton
Una masa sobre K sobre la cual activa

una fuerza Mercial FI = -mr, iacceleracion mi=f(7,9)
de K

La fuerza ejercida sobre Qest duda por,

m =
mi - mi

-

#I

Emplo
:

millip
Im (9-[



⑳
El mor de un Sistema rotate se Ileva a

cabo como si tres fuerzas adicionales

actuavan en cada punto Q de masa m:

1) fuerza mercial de rotacion:m (xa)

2) fuerza de Conois:2m(x al

3)fuerza centrifuge:m( x
(Exa))

m =F -
m(xa) - 2m(= +a) -m(2xxa)


