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Hoja de fórmulas: 1er parcial

Nota: esto es un ayudamemoria, usted debe saber cuándo vale cada fórmula

Producto interno: ~A · ~B = | ~A| | ~B| cos θ = AxBx + Ay By + Az Bz

Velocidad relativa: ~vP/A = ~vP/B + ~vB/A

Cinemática: ~a = ~̇v = ~̈r , ax = dvx
dt

= d2x
dt2

, ay = dvy
dt

= d2y
dt2

, az = dvz
dt

= d2z
dt2

2da Ley de Newton:
∑ ~F = m~a

3ra Ley de Newton: ~FAsobreB = −~FB sobreA

Ecuaciones diferenciales

ẍ = − γ
m
ẋ⇒ ẋ(t) = v0e

− γ
m
t donde γ = 6π η R (Ley de Stokes)

ẍ = −ω2(x− x0)⇒ x(t) = x0 + A cos(ωt+ φ)

mẍ = −k(x− x0)− bẋ⇒ x(t) = x0 +Ae−
b

2m
t cos (ω′t+ φ) donde ω′ =

√
k
m
− b2

4m2

Movimiento circular: |arad| = v2

R
= ω2R donde f = 1

T
= ω

2π

Def. trabajo: W =
∫ P2

P1

~F · ~dl

T. trabajo-enerǵıa:
∑
W = ∆K

E. cinética: K = 1
2
mv2

E. potencial: Fconservativa(x) = −dU(x)
dx

E. pot. gravitatoria: Wgrav = −∆Ugrav donde Ugrav = mgh

E. pot. elástica: Wel = −∆Uel donde Uel = 1
2
kx2

E. mecánica:
∑
Wnc = ∆Emec donde Emec = K + Ugrav + Uel

Momento lineal (obj. puntual):
∑ ~F = d~p

dt
donde ~p = m~v

Momento lineal (sistema):
∑ ~Fext = d~Ptot

dt
donde ~Ptot =

∑
~p

Centro de masa: ~rcm =
∑
m~r∑
m

Momento lineal (sistema): ~Ptot = Mtot~vcm donde Mtot =
∑
m


