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Movimiento de un punto

Sucesión de posiciones ocupadas por un punto
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M i i t d t V t d i ióMovimiento de un punto. Vector de posición
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• Vector de posición ( ) ( ) ( ) ( )r t x t i y t j z t k= + +

Posición de un punto. Trayectoria, desplazamiento, arco

• Vector de posición 
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• Vector desplazamiento 
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v(t)

Ecuación cartesiana de la velocidad 
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Módulo de la velocidad
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E ió i t í d l l id dEcuación intrínseca de la velocidad 
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Ecuación intrínseca de la velocidad
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Aceleración instantánea (∆t→0)

Ecuación cartesiana de la aceleración
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í óComponentes intrínsecas de la aceleración
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Tipos de movimiento

Atendiendo a la componente normal n
va
ρ

=

Movimiento curvilíneo: la aceleración normal no es nulaMovimiento curvilíneo: la aceleración normal no es nula

Movimiento rectilíneo: la aceleración normal es nula
(radio de curvatura→ )(radio de curvatura→∞)



At di d l t t i l
dva =

Tipos de movimiento

Atendiendo a la componente tangencial Ta
dt

=

Movimiento uniforme: la aceleración tangencial es nula

Movimiento variado: la aceleración tangencial es funciónMovimiento variado: la aceleración tangencial es función
del tiempo

Movimiento uniformemente variado: la aceleración
tangencial permanece constante



Movimiento circular
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Movimiento circular
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M i i t i l V l id dMovimiento circular. Velocidad
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M i i t i l A l ióMovimiento circular. Aceleración
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M i i t i l A l ióMovimiento circular. Aceleración
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Carácter vectorial de la velocidad angular
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En un movimiento circular la

v rω= ∧
velocidad de un punto es el
momento, respecto a dicho
punto de la velocidad angular
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Carácter vectorial de la aceleración angular
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2a r rα ω= ∧a r rα ω= ∧ −
Si l l id d l í l ti lCteω ≠Si la velocidad angular varía con el tiempo, , el
punto tiene aceleración tangencial y aceleración normal

Cteω ≠
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Si la velocidad angular es constante, el punto sólo tiene
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