
8

Universidad Simón Bolívar
MC-2431 Dinámica I

Euro Casanova, sep-dic 2007

I.     Leyes de Newton
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Sist. de partículas
Cuerpos rígidos

III. Dinámica

Sistemas de referencia móviles (i)
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El sistema móvil es un 
sistema ortogonal, rígido 
y dextrógiro

Sistema dextrógiro 
(cumple la regla de la 
mano derecha)
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Funciones escalares!
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La derivada de 
un versor es 
perpendicular 
al mismo!

Sistema 
rígido

t∀
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Derivada de un vector referido a una base móvil ?
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Posición absoluta de i :
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Sistemas de referencia móviles (ii)
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Vector de posición relativo al sistema móvil
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Definiendo :

A

Velocidad Angular Absoluta del sistema pXYZ:

Sistemas de referencia móviles (iii)

A
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Sistemas de referencia móviles (iv)

Derivada relativa a pXYZ
(como si pXYZ no se moviera!)
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+×=ω Regla general para derivar un vector 
referido a una base móvil

Derivadas de los versores de la base móvil 
(Relaciones de Poisson)

Siméon Poisson
(1781-1840)
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tRrr ipi ∀+=
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Posición absoluta de i :
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Sistemas de referencia móviles (v) : Velocidad
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Velocidad relativa de i respecto a pXYZ
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Vector posición de i respecto a pXYZ

Velocidad angular absoluta del sistema pXYZ

Velocidad absoluta del punto p

Definiendo :
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Sistemas de referencia móviles (vi) : Aceleración
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Gustave Coriolis
(1792-1843)
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Vector posición de i respecto a pXYZ

Velocidad angular absoluta del sistema pXYZ

Aceleración absoluta del punto p

Definiendo :
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Aceleración angular absoluta del sistema pXYZ
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Aceleración relativa de i respecto a pXYZ

Aceleración 
de Coriolis
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Sistemas de referencia móviles (vii) : Movimiento
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Î

Ĵ
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