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Definiendo las ecuaciones en componentes 

Cartesianas resulta:  
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î

¿Que funciones conocemos que den movimientos como el del resorte? 
 
Tomemos por ejemplo: 
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Reemplazando en la ecuación resulta: 
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Ecuación diferencial ordinaria de segundo 
orden. 
 (segunda derivada en el tiempo) 
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Ecuación diferencial ordinaria de segundo 
orden. 
 (segunda derivada en el tiempo) 
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Ecuación diferencial ordinaria de segundo 
orden. 
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Ecuación diferencial ordinaria de segundo 
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Ecuación diferencial ordinaria de segundo 
orden. 
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Solución más general posible 
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Ecuación diferencial ordinaria de segundo 
orden. 
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Oscilaciones amortiguadas 
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Ecuación diferencial ordinaria de segundo 
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Ecuación diferencial ordinaria de segundo 
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Proponemos como solución  
Necesitamos además, las derivadas 

primera y segunda de la solución:  
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Reemplazando las expresiones 
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La ecuación   

Se transforma en: 
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La ecuación   

Se transforma en: 
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Así, tenemos para la 

posición, la expresión 
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La ecuación   

Se transforma en: 
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La ecuación   
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El movimiento críticamente 

amortiguado corresponde a 

la tendencia más rápida hacia 

la posición de equilibrio 
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Circuito eléctrico  


