Cinematica
Movimiento circular

Cuando una particula se mueve en una trayectoria curva, la direccién de la velocidad cambia, esto significa
que la particula debe tener una aceleracién, o al menos una componente de ella perpendicular a la
trayectoria, incluso si la rapidez es constante.

Si un moévil cambia su velocidad; ya sea la rapidez, la direccidén o el sentido, es debido a que sobre él actua

una aceleracién. La componente de la aceleracion perpendicular a la velocidad, hace que ésta cambie su
direccion.

Movimiento Circular Uniforme

Recordemos, entonces, que la aceleracidn de un moévil en la misma direccién de la velocidad le hara cambiar
su rapidez y la componente perpendicular le hara cambiar su direccidn.

Trayectoria

a; componente de la aceleracion con la misma direccion de la velocidad, le cambiard la rapidez al moévil.

a. componente de la aceleracién perpendicular a la velocidad, le cambiara la direccidon al movil.

La velocidad instantdnea es tangente a la trayectoria, siendo ésta una circunferencia, movimiento circular,
cualquier perpendicular a una tangente a la trayectoria coincide con el radio de la circunferencia, por eso a
esta aceleracién se la llama radial y como va hacia el centro de la circunferencia se le llama aceleracién
centripeta, la que hace cambiar solamente la direccion de la velocidad pero no la rapidez. Por eso, a este

movimiento, en el que no cambia la rapidez y la trayectoria es una circunferencia, sélo existe una
aceleracioén: la aceleracién centripeta.
P, v,

Los angulos en los dos tridangulos son congruentes (iguales) porque sus lados son respectivamente
perpendiculares. Al ser ambos tridngulos isdsceles, sus lados son respectivamente proporcionales. Ambas
son las condiciones por las que podemos concluir que estos dos tridngulos son semejantes. Nos permite
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plantear la siguiente igualdad:

LA a2 s
vy R R
Si dividimos ambos miembros de la Ultima ecuacién por At nos quedara la aceleracién media:
. Av v, AS
m=at TR At

vy AS vy AS
a=I11m  — —=-—I1m —
At—0 R At R At—0 At
. AS
Pero como |vq| = |v,| = |v| y. limps_,g vl
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Periodo

Se llama periodo al tiempo en que la particula da una vuelta completa (2wR).

P 2TR)
Porcon5|gU|ente: U=T Yy |(a.

__ 4m?R
=—

En todo movimiento ciclico, el mdvil vuelve a pasar por la misma posicién y en la misma direcciéon cada
determinado tiempo. Ese tiempo sera el periodo. Otro ejemplo que podemos considerar de un movimiento
ciclico es el péndulo.

Se llama periodo, en forma genérica, al tiempo en que un cuerpo completa un ciclo.

La unidad de medida del periodo es hora, minuto o segundo

[T] = h; min; s

Frecuencia

La frecuencia es la cantidad de ciclos por unidad de tiempo. En el caso del movimiento circular, es el nimero
de vueltas por unidad de tiempo (f).

_ nimerodeciclos 1 u ol 4
= Ymidad de tiempo 5 s~ = Hz (un ciclo por segundo)

También se puede medir en revoluciones por minuto (rpm), o en vueltas o ciclos por minuto. Si la frecuencia
se mide en revoluciones por minuto se la escribe:

¢ n
60
Siendo n. :numero de revoluciones o vueltas
, 2mR 1 v
Recordemos que el periodoes T = - A f= - = f= —

Si llama velocidad angular al angulo barrido en la unidad de tiempo w.

AB: angulo barrido
AO

= — AS: arco recorrido
At

AS = AG.R

w

AB: también se le dice a la posicién angular.




Velocidad Tangencial

Se llama velocidad tangencial v a la longitud de arco recorrido, descripto, en la unidad de tiempo; y para
este movimiento el mddulo de la velocidad tangencial es constante. Su direccion cambia; instante a instante
sera tangente a la circunferencia que describe el mavil.

Tengamos en cuenta que:

a =0 v=w.R v—ﬁ
At
_v? a, = w? R
ac =4

La velocidad angular es una magnitud vectorial cuya direccion es perpendicular al plano de rotacién y su
sentido sigue la regla de la mano derecha.

Si giramos los dedos de la mano derecha, menos

el pulgar en el sentido del giro, el pulgar nos /-\
indicara el sentido de la velocidad: si el giro es +
ante horario se lo suelo tomar como positivo y

serd saliente del plano.

v

Posicion Angular
AB: los angulos recorridos se miden en radianes en el Sistema Internacional de Medidas.
Si damos una vuelta completa A8 = 2n

Los dngulos no son ni una magnitud vectorial, ni una magnitud escalar.

A
x/j\g

A8 =6 —-060



6: posicion angular. Si estamos en un plano, los dngulos se comportan como si fueran escalares.

v

A5=52_51

Recordemos el movimiento circular uniforme, MCU. Tiene una trayectoria circular recorriendo arcos iguales
en tiempos iguales. Su velocidad no es constante, pero su rapidez si lo es: |v| = cte. Cambia la direccidn

instante a instante, pero no asi su médulo.

Ademas, la aceleracién que provoca que la velocidad solamente cambie su direccién y mantenga su médulo,
es perpendicular a la direccidén de la velocidad y se llama aceleracion normal o radial, y como su sentido es
hacia el centro se llama aceleracién centripeta. Cuando la aceleracidn modifica el médulo de la velocidad

hablaremos de aceleracién tangencial.
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Movimiento Circular No Uniforme

En este movimiento con trayectoria circular, la rapidez cambia; por lo que tenemos no solo una aceleracion
centripeta, sino también una aceleracién tangencial.

i=ad,+a,

La aceleracién podemos escribirla utilizando los versores ¥y £ V: versor radial\ \f: versor tangencial. \

d = ldc|* + |a.l¢

- - -
G B
At At
- - - .z
d; = a.R a: aceleracién angular

Si le permitimos acelerar en forma constante tendremos un movimiento circular uniformemente variado. La
aceleraciéon angular es constante.

a es constante

o varia

L 1
Con respecto a la posicion, tenemos que: 6 = 0y + w,. At + Ea.Atz

La velocidad angular: w = wg + a. At

La ecuacién complementaria: w? = wy? + 2a.Af

Como @ variayd, = w?.R entonces |d,|varia

Como a = constante y d; = d.R entonces |d;| es constante

1
S = SO +U0.At +§at.At2

v =05+ ap. At
v?2 = vy? + 2a;.AS

Tengamos en cuenta que hay una relacidn lineal entre las variables angulares y las variables lineales.
Recordar que estas longitudes se refieren a recorridos en arcos. ( longitud de arco)

S=R.0 v=R.w a=R.a«a




o= )+

v=1vy+a.lt

1
S=So+v0.At+§a.At2

Vo + .

S=S()+ 2

At

v?2 = vy + 2a.AS

Al dividirlas por R nos
queda

Recordar que AS nos da el recorrido en arcos (longitudes de arcos). Ahora bien, como podemos ver en la

w=wy+ a.At

1
0= 90+w0.At+§a.At2

wo + w.

At
2

0y +

w? = wy? + 2a.A0

siguiente trayectoria, la aceleracidn juega un papel muy importante:

a; =0 y a.=0 => MRU
a, 0 y a. =0 => MRUV
a, 0 y a; = cte y a. =0 => MRUV
a, =0 y a. 0 => MCU
a, 0 y a. #0 => MCvV
a#0 y a, =cte vy a. #0 y a = cte => MCUV




