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Peso de un cuerpo 

Peso del 
cuerpo 



Resolviendo la ecuación de movimiento 

Receta 

1. Realice el diagrama de cuerpo libre. 
 

2. Establezca los vínculos entre los distintos cuerpos o entre las 
diferentes magnitudes que aparecen en el problema.  
 

3. Escriba las ecuaciones de movimiento para cada cuerpo. 
 

4. Plantee las ecuaciones en coordenadas. 
 

5. Finalmente, resuelva el sistema de ecuaciones obtenido. 
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Rozamiento 

 La resistencia al desplazamiento es independiente de las 
dimensiones de las superficies de contacto.  

Leyes Clásicas 

 La resistencia al desplazamiento tangencial es proporcional al 
la fuerza normal. 



Ley de la gravitación universal 
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Donde k es la constante elástica 

Fuerza Elástica 
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Oscilaciones 

Ecuación diferencial ordinaria de 
segundo orden. 
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Oscilaciones 

Ecuación diferencial ordinaria de 
segundo orden. 
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Solución más general posible 
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Oscilaciones amortiguadas 

La ecuación   
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Movimiento oscilatorio amortiguado 
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Movimiento sobre-amortiguado 
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Movimiento oscilatorio críticamente amortiguado 
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Oscilaciones Forzadas 
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La ecuación que el sistema satisface es: 
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Péndulo 

Pequeñas oscilaciones 

Solución General 



Sistemas de referencia inerciales y no inerciales 

Ecuación de movimiento para un observador no inercial 


