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Bibliografia

Las siguientes sorb sugerencias.
Para temas de Matética:

S. Lang, Gilculo I, Ed. Fondo Educativo Latinoamericano. L. Samt&tctores y Tensores
con sus Aplicaciones, Ed. EUDEBA.

Para Meanica Newtoniana:

M. Alonso y E. Finn, ksica - Vol. I: Me@nica, Ed. Fondo Educativo Latinoamericano. M.
Alonso y E. Finn, ksica, Addison-Wesley Latinoamericana. D. Halliday andRBsnick,
Fundamentals of Physics, 9th Edition, Ed. J. Wiley and Sons.

Para una vigin original y profunda:

R. Feynman, R. Leighton and M. Sands, The Feynman Lectur@gsics, Ed.
Addison-Wesley.




Vector en tres dimensiones

Sitio sugerido: www.youtube.com/watch?v=qQHgSbNImZ8




Distributividad del producto escalar con respecto a la suma




Sistemas de referencia




Fotografia estrobosopica. Motivacion de MRU y MRUA

Figure 1: Foto estroboépica de un jugador dedlsquet en acon




1:=-'1

i ~ e
|Irr k“l‘ﬁ n'/ \' ; ';q'

4+— 8m—+4—8m 8m—+4

Figure 2: MRU
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Figure 3: MRUA




L imite de las velocidades medias

x(1)

Figure 4: Alrededor de t=0 seg. Sobre las sucesivas reatastes se detalla su pendiente.




Figure 5: Alrededor de t=1 seg. Sobre las sucesivas reatastes se detalla su pendiente.




Vector velocidad media

Figure 6: Tiene la direcon y sentido de\+




Vector velocidad instantanea

Figure 7. Siempre tangente a la trayectoria




Vector aceleracbn

Figure 8: Apunta siempre hacia la concavidad




Figure 9: Vectores velocidad y acelei@tien el movimiento curviheo




Tiro oblicuo

Figure 10: Vectores velocidad y acele@ti




Movimiento circular

Figure 11. Componentes del vector aceleraci




Figure 12:Av




Relaciones vectoriales en el MC




Leyes de movimiento

1. Siuna paitula no sufre interacon neta (partula libre), cuando se
describe su movimientoon respecto a un sistema de referencia
Inercial se tiene:

dp -
b _
dt
. Cuando el movimiento de una gatrtla se estudia con respecto a un
sistema inercialsu vector cantidad de movimiento evoluciona con ¢
tiempo segn:
dp =

. Si se estudia un par de gattlas ( y 2) utilizando unsistema
Inercialse cumple:

ﬁ1(2) - _ﬁ2(1)




Movimiento relativo de traslacion




Movimiento relativo de rotacion
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Movimiento relativo debido a la rotacion de la Tierra

Figure 13: Aceleradin centrfuga
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Figure 14: Definiabn de direca@n vertical y g efectiva
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Figure 15: Desviadn de un cuerpo que cae causada por la acetaradi
centifuga
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Coriolis
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Figure 17: Desviadin de un cuerpo que se mueve en un plano horizorjtal
causada por la aceleraaide Coriolis
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Figure 19: Bndulo de Foucault




Integral definida de Riemann
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Figure 20:f(z) = 2° +1,n =4, & = 0.5i
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Figure 21:f(z) =22 +1,n =4,& = 0,5(i — 1)
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Figure 22:f(x)
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Figure 23:f(x)




Integral definida y area







Analisis de curvas de enerta potencial

Eplx)

Figure 24: Caso general




Movimiento armonico simple (MAS)

Figure 25:4 = 1m, w = 2seg™ ', a =0




Figure 26: Oscilaciones verticales




Oscilaciones amortiguadas
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Figure 27:A = 1m, w = 2seg™ !, a =0, v = 0.2




Momento de inercia de un cuerpo Igido
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Figure 28: Momentos de inercia de algunos cuerpos hémeaos




Rotacion de un disco (eje fijo)







Movimiento giroscopico
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Precesion




