Magnitudes lineales que nos sirven para la descripción de los movimientos, tanto rectilíneos como curvilíneos.

e0  posición inicial

e  posición final
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Ecuaciones del movimiento descrito mediante magnitudes lineales
dos tipos de movimiento: uniforme y uniformemente variado. He aquí las ecuaciones características:

                                                  M.U.             M.U.V.

          ______________________________________________________

           Posición:                     e = eo + v Δt      e = eo + vo Δt + ½at²

           Desplazamiento:           Δe = vΔt          Δe = vo Δt + ½a Δt²  

           Velocidad:                  v = constante         v = vo + a Δt

          _____________________________________________________

Magnitudes angulares que nos sirven para la descripción de los movimientos curvilíneos (circulares).

Los movimientos circulares pueden ser estudiados con las magnitudes vectoriales ya introducidas: vector de posi​ción, velocidad y aceleración. Existe, sin embargo, otra descripción matemáticamente más sencilla que hace uso de las llamadas magnitudes angulares.

θ0    (rad) ángulo inicial

θ    (rad) ángulo final

Δ θ (rad) ángulo recorrido 
ω  (rad/s ) velocidad angular
α  (rad/s2) aceleración angular
Relación entre las magnitudes lineales y angulares
e(m) = θ  (rad) . R (m)
v (m/s) = ω  (rad/s ) . R (m)
aT (m/s2) = α  (m/s2) . R (m)
Magnitudes ligadas d los movimientos circulares:

Período T: tiempo (s) que tarda en dar una revolución completa.

Frecuencia angular f, ciclos, revoluciones o vueltas por unidad de tiempo. En el sistema internacional, la Unidad es el Hz (Hercio) revoluciones por segundo.

Relación entre magnitudes:  

T(s) = 1 / f  (Hz) 
 w (rad/s) = 2π f (Hz) = 2π / T(s)
ECUACIONES DE LOS MOVIMIENTOS CIRCULARES

A modo de resumen, el siguiente cuadro recoge, sin demostración, todas las ecuaciones asociadas a los movi​mientos circulares en función exclusivamente de magnitu​des angulares.

                                                                   M.C.U.                   M.C.U.V.

         ________________________________________________________

          Desplazamiento angular:             ΔΘ = w Δt                  ΔΘ = wo Δt + ½ α Δt²

          Velocidad  angular:                       w = constante     w = wo + α Δt      w2 = wo2 +  2α ΔΘ
          Aceleración angular:                       α = 0                         α = constante  

         ________________________________________________________

De acuerdo con el signo de la aceleración angular, existen dos tipos de m.c.u.v.: uniformemente acelerado (α>0) y uniformemente retardado o desacelerado (α<0).

CLASIFICACION DE LOS MOVIMIENTOS
         (1º) Respecto a la aceleración tangencial:

              aT = 0; v = constante         

M. UNIFORME

              aT = constante; v = f(t)      

M. UNIFORMEMENTE

                                              

 VARIADO

               aT = f(t)                     

M. VARIADO SIN

                                               

UNIFORMIDAD

         (2º) Respecto a la aceleración centrípeta:

               aN = 0                        

M. RECTILINEO

               aN ( 0; R = constante         
M. CIRCULAR

               aN ( 0; R ( constante         
M. CURVILINEO
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