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2.2.2. Coordenadas Ciĺındricas / Polares. . . . . . . . . . . . 2.11
2.2.3. Coordenadas Esféricas. . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2.12
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5.6.3. Movimiento parabólico . . . . . . . . . . . . . . . . . . 5.22

5.7. Estudio del Sistema Ternario . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 5.23
5.7.1. Planteamiento de las Ecuaciones . . . . . . . . . . . . . 5.23
5.7.2. Movimiento Alineado . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 5.24
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8.6.8. Ángulos de Euler . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 8.36
8.6.9. Expresiones de la velocidad de rotación . . . . . . . . . 8.39

8.7. Ecuaciones de la Dinámica . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 8.41

iv



8.7.1. Ecuaciones de Euler . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 8.41
8.7.2. Ecuaciones de Euler derivando respecto al triedro in-

termedio . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 8.43
8.7.3. Ecuaciones de Euler derivando respecto al triedro fijo . 8.44
8.7.4. Ecuaciones de Lagrange . . . . . . . . . . . . . . . . . 8.45
8.7.5. Cálculo de Reacciones en los Enlaces . . . . . . . . . . 8.46

9. Aplicaciones de la Dinámica del Sólido 9.1
9.1. Movimiento por inercia; Descripción de Poinsot. . . . . . . . . 9.1

9.1.1. Propiedades del movimiento . . . . . . . . . . . . . . . 9.1
9.1.2. Ejes permanentes de rotación . . . . . . . . . . . . . . 9.6
9.1.3. Ecuaciones del movimiento . . . . . . . . . . . . . . . . 9.8
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11.2.3. Caso de autovalores múltiples . . . . . . . . . . . . . . 11.13
11.2.4. Análisis Modal; Coordenadas normales . . . . . . . . . 11.14
11.2.5. Condiciones iniciales . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 11.18
11.2.6. Oscilaciones libres con amortiguamiento . . . . . . . . 11.19

11.3. Oscilaciones Forzadas . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 11.22
11.3.1. Oscilaciones sin amortiguamiento; Resonancia . . . . . 11.22
11.3.2. Oscilaciones con amortiguamiento; régimen transitorio

y permanente . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 11.24
11.4. Métodos para la obtención de modos y frecuencias propias . . 11.25

12.Ecuaciones de Hamilton 12.1
12.1. Introducción . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 12.1
12.2. La Transformada de Legendre y sus propiedades . . . . . . . . 12.2
12.3. Ecuaciones de Hamilton . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 12.3
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