
Å Sistemas de referencia.  

Å Vector de posición y trayectoria. 

Å Velocidad. 

Å  Aceleración.  

Å  Componentes intrínsecas de la    
velocidad y de la aceleración.  

Å Movimientos particulares. 

 

Tema 2. Cinemática de la partícula  
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ÅParte de la Mecánica que estudia el movimiento sin 
tener en cuenta las causas que lo producen 

ÅLa cinemática del punto estudia la posición del punto y 
sus características en función del tiempo 

ÅUn sistema de referencia o referencial permite describir 
el movimiento de la partícula en el espacio en función 
del tiempo. 
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O: Origen de coordenadas 
Base vectorial: vectores unitarios 
ortogonales  i, j, k 

Cinemática de la partícula  
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Coordenadas cartesianas  
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Base unitaria (ᴆȟᴆȟ▓ 
 
 
 

Vector de posición  
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Vector posición 

r(t1) 

ÅUne en cada instante el origen O del Sistema de 
referencia con el punto P en movimiento  
 
ÅTiene dependencia temporal r=r(t). Al variar t, el 

extremo describe una curva llamada trayectoria 
 
Å OP(t)=r(t) vector de posición.    

   
   

O  

P(t1) 

r(t2) 
 

S 
P(t2) 

     Ec vectorial:              
r(t)=x(t)i+y(t)j+z(t)k 
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Ecuaciones del movimiento 

r(t) 

ÅExpresiones de las coordenadas de la partícula móvil en 
función del tiempo  

O  

P(t1) 

r(t+ɲt)=r+ ɲr 
 

                    x= x(t) 
Ec. Paramétricas         y= y(t) 
                     z= z(t) 

S 
P(t2) 
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Trayectoria 

r(t1) 

O  

P(t1) 

r(t2) 

S 

ÅTRAYECTORIA (S en la figura) : Curva indicatriz que 
describe el extremo del vector de posición al avanzar el 
tiempo.  

 

P(t2) 

Ecuación de la trayectoria     
f(x,y,z)=0 
g(x,y,z)=0 

 
 

Eliminar variable tiempo 
 

Ec. Movimiento  
x= x(t) 
y= y(t) 
z= z(t) 
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Ej. cálculo trayectoria 

El movimiento de una partícula móvil viene dado por  las 
siguientes ecuaciones (donde K y ̟  son constantes  
positivas conocidas) 
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Vector desplazamiento  ȹr   y 
espacio recorrido ȹs   

r1(t) 

O  

P ɲr 
 

Q 

r2(t) ɲs 
 

ЎὸO π,  ɲs =  ɲr 

  

P 

ɲr1 
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ɲr2 
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ÅCaso particular de coordenadas Cilíndricas  

ÅMovimiento en un plano 

Coordenadas Polares Planas  
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Vector velocidad  
 

ÅVelocidad media: variación del vector desplazamiento Ўὶᴆ en 

el intervalo de tiempo Ўὸ ὺ
Ўᴆ

Ў
 

ÅVelocidad instantánea: Derivada del vector desplazamiento 
respecto al tiempo (límite  cuando ЎὸO π 

    ὺᴆ ÌÉÍ
Ўᴼ

Ўᴆ

Ў

ᴆ
ὶᴆ   
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P 

ɲr1 
Q R 

S 
ɲr2 

ɲr3 

v 

Vector velocidad  
 

ÅVelocidad media: variación del vector desplazamiento Ўὶᴆ en 

el intervalo de tiempo Ўὸ ὺ
Ўᴆ

Ў
 

ÅVelocidad instantánea: Derivada del vector desplazamiento 
respecto al tiempo (límite  cuando ЎὸO π 

        

ds: Elemento de arco  
de la curva trayectoria 

ὺᴆ ÌÉÍ
Ўᴼ
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ÌÉÍ
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Ўί
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Ўᴼ

Ўί
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(Regla de la cadena) 

╤◄ ╤◄ 

╤◄ 
o Sentido: el del  movimiento 
o Dirección: tangente a la 

trayectoria en cada punto 
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