a) Se entiende por movimiento relativo el movimiento observado por diferentes observadores
en sistemas de referencia diferentes. Si los observadores conocen cOmo son Ssus movimientos
respectivos, es posible compatibilizar las observaciones que hacen cada uno de ellos.

Tenemos en el grafico dos conjuntos de ejes coordenados: el triedro XYZ de direcciones fijas
y de origen en el punto fijo O y el triedro XYZ de origen en O’ que se mueve de forma general respecto
al triedro fijo, y que designaremos como triedro movil. Una particula P estard referenciada por el
vector de posicién rp respecto al triedro fijo, y el extremo de dicho vector describira en el transcurso
del tiempo una curva referida a dicho triedro llamada trayectoria absoluta. Si referimos la posicién de
la particula P al sistema de referencia movil su vector de posicidn sera el r=xi+yj+zk, cuyo extremo
describira en el transcurso del tiempo una curva referida al triedro mavil, llamada trayectoria relativa.
Por ultimo, si la particula P estuviese en reposo en el sistema mavil, entonces, respecto al sistema fijo
dicha particula describiria una cierta trayectoria que llamaremos trayectoria de arrastre. La posicion
absoluta de la particula puede expresarse como:

rp=ro-+r

donde rp representa la trayectoria absoluta, ro- la de arrastre y r la relativa.
b) Tenemos entonces los siguientes términos:

ao' — aceleracidon del origen movil respecto del fijo (arrastre de traslacion)
o X r — aceleracion tangencial (arrastre de rotacion)
® X (@ X r) — aceleracion normal o centripeta (arrastre de rotacion)
2® X Ve — aceleracion complementaria o de Coriolis
are — aceleracion de la particular respecto del sistema movil

Para una particula que se encuentre en reposo en el sistema mavil, al ser a,,=0 y Vv,=0 la aceleracién
gue tendra respecto del sistema fijo sera la aceleracion de arrastre:

arrastre=A0 O X M+® X (@ X )

Entonces, podemos expresar la aceleracion de la particula respecto al sistema fijo en la forma:
ap=aota X It X (03 X r)"'Z(D X Vyert@rei=8arrastret8coriolistarel

Esta ecuacion recuerda a la de la velocidad, pero ahora hemos tenido que afiadir un tercer
término en el segundo miembro, que es la aceleracion complementaria o de Coriolis. Esta aceleracion
siempre es perpendicular al eje instantdneo de rotacidn y se anulara en los siguientes casos:

v" Si ®=0 = arrastre de traslacion pura.
v" Si v=0 = la particula esta en reposo respecto del sistema movil.
v Si oY Vg Son paralelos = la particula se mueve paralelamente al eje de rotacion.

Por ultimo, podemos ver que si el sistema mavil tiene una traslacion pura respecto del fijo,
entonces ®=0 = atangencia=0 = @norma=0 Y acorioiis=0, de modo que:

ap=apta X I+® X (® X )+2® X Vi tare=ao +are
Y si ademas la traslacion es uniforme, tendremos que ao-=0 y nos queda:
ap=ao tare=are|

de modo que coinciden las aceleraciones absolutas y relativas.



