Descripcion del movimiento en sistemas de referen-
cla en rotacion

OBJETIVOS

e Introducir el concepto de operador derivada en base maouvil.

e Obtener las ecuaciones de transformacion de las ecuaciones del movimiento
entre dos sistemas con movimiento relativo de rotacion.

DESARROLLO

Operador derivada en base maovil

Suponer un sistema de referencia M que se mueve respecto de otro sistema F
con un movimiento general de rotacion y translacion.

Respecto del sistema F, los vectores de la base del sistema M (i/, 7'y k /) se
mueven y cambian con el tiempo.

Si calculamos respecto del sistema F la derivada de un vector expresado en la
base M tendremos que tener en cuenta este hecho.
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Se puede ver gque si el sistema M esta rotando con velocidad angular & respecto
de F, las derivadas de los vectores de la base se pueden expresar por:
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y nos queda para la derivada de 7’ respecto de la base F:
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Esta expresion se puede entender como un operador vectorial (aplicado en este
caso al vector ') que nos relaciona la derivada de un vector respecto de F con
su derivada respecto de M.
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Relacion entre la velocidad medida en F y M

e M realiza una rotacion de velocidad
angular & respecto de F.

e Llamamos 7y 7' a la posicion de
una particula vista desde F y M re-
spectivamente.

e R, es la posicion del sistema M re-
specto de F

e Se cumple la identidad vectorial:
7 =17"4+ Ry.

Puedo obtener la relacion entre 'y v/ aplicando el operador vectorial:
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Tenemos por lo tanto:



Relacion entre la aceleracion medida en F y M

Puedo obtener la relacion entre @ y a’ derivando ahora la expresion anterior para
la velocidad:
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Aplicando el operador derivada en base movil a las derivadas de i’ y ¢ y definien-
do a = du/dt (aceleracion angular de M) nos queda:

d=dy+ad +20xv ' +axr'+dx (dx7')

En el caso de que & sea constante y tomando origen comudn para los sistemas F
y M nos queda:

d=ad +23dx0" +dx (Jx7)
El término 2 & x © ' recibe el nombre de ACELERACION DE CORIOLIS.

El término & x (& x 7) recibe el nombre de ACELERACION CENTRIPETA.



