Coordenadas polares
s Posicién: £ =1
» Velocidad: 0 =& =77+ 1@ ¢

= Aceleracién: @ = & = (7 —r?) 7+ (¢ + 27¢) @
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Movimiento circular uniforme

El radio de giro es constante, r = R = cte,

por lo tanto 7 =0y ¥ = 0.
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En las coordenadas polares usamos que las
direcciones radial y tangencial varian en el tiempo:
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En este caso las cantidades fisicas resultan:

v Posicién: £ = R

v' Velocidad: ¥ = RY ¢ = Rw ¢

Ademas, como el movimiento circular es uniforme

p=w=ctey ¢ =0.

v Aceleracién: @ = —R@? # = —Rw? 7

Tablita con algunas ecuaciones diferenciales y las soluciones

Sistema fisico Ecuacién de Newton Solucion Parametros relevantes
Fuerza constante miz = Fy z(t) = % at>+uvyt+xo a= %
z(t)=at+ v xo y vo de cond. iniciales
Oscilador arménico | m& = —kx z(t) = Acos(wt + ¢) w? = £ frec. de oscilacién
Ay ¢ de cond. iniciales
Oscilador mi = —kx + Fy x(t) = % + Acos(wt + ¢) Teqg = %, pos. de equilibrio
mas fuerza constante Ay ¢ de cond. iniciales
Fuerza viscosa mi = —yT z(t) = vo e~ m? T = %, tiempo caracteristico
vo de cond. iniciales
. . . . _ Fy _ ¢ _ Fy .
Fuerza viscosa mi = —yi& + F z(t) = Ttuve m v = 27, vel. limite
mas fuerza constante vo de cond. iniciales
Oscilador mi = —kx —yi+Fy a(t)=52 +Ae ™M cos(w't+¢) | valesi (£) > (%)2
sub-amortiguado A= 5,
m4és fuerza constante W= (%) - (%)2
Ay ¢ de cond. iniciales
Oscilador mi = —kx —yi+ Fy z(t) = % +Ae Mty Be M | vale si (%) < (ﬁ)2
sobre-amortiguado Al =544/ (%)2 - (%),
[ _ 2 k
més fuerza constante Ay = 5 (%) - (R)’

Ay B de cond. iniciales

En el caso de la fueza viscosa x(t) se obtiene integrando directamente (en el tiempo) &(t).
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