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Vector cartesiano
A=Ai+Aj+Ak

Magnitud

_ 2 2 2
A=VA + A + A
Direcciones

Ax Ay Az
i+ S+ ik
AT Al 4

cosai + cos Bj + cos yk

A
u/\:z:

cos>a + cos> B+ cos’y = 1
Producto punto

A-B = ABcos 6
=ABy+ AB, + A.B,

Producto cruz

i 15k
C=AXB=|A, A, A,
B, B, B,

Vector cartesiano de posicion
r=(x - x)it+ (= yit (2 -k

Vector cartesiano de fuerza

Momento de una fuerza

M

o

M

o

Fd k
r¥XF=|r, r

F,

Ty
F

2}

F

y z

Momento de una fuerza alrededor de un eje
especifico

Uy Uy, U,
M,=uw-x XF=|r, r, r,
F., F, F,

Simplificacion de un sistema de fuerza y par
Fr = 2F
(MR)O = EM + EMO
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Equilibrio
Particula

2F, =0,2F,=0,2F, =0
Cuerpo rigido-dos dimensiones

2F, =0,2F, =0,2XMp=0
Cuerpo rigido-tres dimensiones

2Hp=-0, 2F; 50, 2F; = 0
2M, =0, Z2My =.0, M, =.0

Friccion
Estdtica (mdxima)  Fy = ugN
Cinética Fi, = N

Centro de gravedad

Particulas o partes discretas

__ W
W

[raw
/dW

Momentos de inercia de area y masa

/rsz I=/r2dm

Teorema de los ejes paralelos

Cuerpo

1

I1=1+ Ad? I=1 + md?
Radio de giro
[ 1 1
k=.|— k=,—
A m
Trabajo virtual
oUu =0
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CENTROS DE VOLUMENES Y MOMENTOS DE INERCIA DE SOLIDOS

z
V= %nr 3
y
X
Esfera
I, =1, =I. =%mr? Cilindro
L, =1, ={m@3P+h) I=1m?
z
V= %nr 3
|
Y
X 3
8 r
Semiesfera R Cono X ,
Ly =1, =0259m? I, = tm? Lo =1y = gom (4r + 1) L= fomr
z
Z!
y
X
Disco circular delgado
Ly=1,=5m? I, =% m? L,=3m? Lo= & mb* I, =Lmd I, = Lma+b
z
z ? A
{4
2
\*\ G
)L\
L 4
2
j\ %
Anillo delgado x'~~ Varilla delgada Y
Lo=1,=tm? L.=m?
w Ty T2 M z= M Ly=1Ly=Lmt* L= Ly=1m(* L, =0
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