POSICION
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Ft)=x(t)i+y(t)]

Fl=r={(Z+y)
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ACELERACION

. AV -, |AV| - . AV _dv(t)_d - < _dv,(t) s dv(t)-
=—] = =1 — Tl = y
a . a | A = n alt) i = dt(vx(t)l-!-vy(t)]} S
/ AV = Vg -V,
L et
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A -
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Similitude entre a traxectoria (tr) e a hodografa
(hd) para definir a velocidade(tr) e a aceleracion
(hd)

~>

A




=28 ia+ai  COMPONENTES DA

ACELERACION

at ten en conta os dcambios no modulo
da velocidade

a ten en conta os cambios na

dlreccmn e sentido do vector
velocidade




RAIO DE CURVATURA

Rectilineo ,
Circular

Rectilineo

Rectilineo




TIPOS DE MOVEMENTOS EN FUNCIQN
DAS COMPONENTES DA ACELERACION

Movemento a=0 a#0 (cte) a#0 (non cte)
a, =0 (o — ) MRU MRUA MRA
a #0 (o=cte) MCU MCUA MCA
MCvU MCvUA MCvVA

a 70 (o#cte)




Convenio de signos

Y Y
r+y L +V
o- !
= -V
+- 61 0
* - i -
-X 0O +X
o v . U




A'r’zd'r’(t)=> A x

V(t)—}\],-»o e = At=v=>Ax=As=vAtﬁ(x—xo)=v(t—to)¢x=xo+v(t—t0)
v (m/s) a (m/s?)
v
AAX—XA—Xo-
—VA (t ‘0))0 O 3A=0
O ‘ _=———
Ax=xg-xg= |l 16 ag=0 t(s)
=Vg- t- to)(O'
Ve
(@) t t (s)




MRUA

P AV dv(t) AV Av
cte=a(t)=lim = — 1 18 oa="YoAv=aAt ov=y +a(t—t
() acso At dt At At 0 ( )
L VI
t " 5
V—V 1 v—V 2
0 0
X—X,)=Vv +=a X—X,)2a=vV"—V;
e e I L= P
X (m) v (m/s) a (m/s?)
a=0
Avpa=Va—Vvy>0 '
Voleer o )% . (A celeridade aumenta) |
et e Avg=vg=vp<0 |t (9
va| - s, L) (A celeridade diminue) |
“a<0 tgog=ag<0 ag
Xo
o t(s) 0 t t(s)




