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Antecedentes historicos

Nuestra Universidad tiene sus antecedentes de formacion en el ano de 1979 con el inicio
de actividades de la normal de educadoras “Edgar Robledo Santiago”, que en su momento
marco un nuevo rumbo para la educacion de Comitan y del estado de Chiapas. Nuestra
escuela fue fundada por el Profesor Manuel Albores Salazar con la idea de traer educacion
a Comitan, ya que esto representaba una forma de apoyar a muchas familias de la region

para que siguieran estudiando.

En el ano 1984 inicia actividades el CBTiS Moctezuma llhuicamina, que fue el primer
bachillerato tecnologico particular del estado de Chiapas, manteniendo con esto la vision
en grande de traer educacion a nuestro municipio, esta institucion fue creada para que la

gente que trabajaba por la manana tuviera la opcion de estudiar por las tardes.

La Maestra Martha Ruth Alcazar Mellanes es la madre de los tres integrantes de la familia
Albores Alcazar que se fueron integrando poco a poco a la escuela formada por su padre,
el Profesor Manuel Albores Salazar; Victor Manuel Albores Alcazar en julio de 1996 como
chofer de transporte escolar, Karla Fabiola Albores Alcazar se integro en la docencia en

1998, Martha Patricia Albores Alcazar en el departamento de cobranza en 1999.

En el afo 2002, Victor Manuel Albores Alcazar formé el Grupo Educativo Albores Alcazar
S.C. para darle un nuevo rumbo y sentido empresarial al negocio familiar y en el aho 2004

funda la Universidad Del Sureste.

La formacion de nuestra Universidad se da principalmente porque en Comitan y en toda la
region no existia una verdadera oferta Educativa, por lo que se veia urgente la creacion de

una institucion de Educacion superior, pero que estuviera a la altura de las exigencias de los



jovenes que tenian intencion de seguir estudiando o de los profesionistas para seguir

preparandose a través de estudios de posgrado.

Nuestra Universidad inicio sus actividades el 18 de agosto del 2004 en las instalaciones de
la 4* avenida oriente sur no. 24, con la licenciatura en Puericultura, contando con dos grupos
de cuarenta alumnos cada uno. En el ano 2005 nos trasladamos a nuestras propias
instalaciones en la carretera Comitan — Tzimol km. 57 donde actualmente se encuentra el
campus Comitan y el corporativo UDS, este ultimo, es el encargado de estandarizar y
controlar todos los procesos operativos y educativos de los diferentes campus, asi como

de crear los diferentes planes estratégicos de expansion de la marca.

Mision
Satisfacer la necesidad de Educacion que promueva el espiritu emprendedor, aplicando altos
estandares de calidad académica, que propicien el desarrollo de nuestros alumnos,

Profesores, colaboradores y la sociedad, a través de la incorporacion de tecnologias en el

proceso de ensehanza-aprendizaje.

Vision

Ser la mejor oferta académica en cada region de influencia, y a través de nuestra plataforma
virtual tener una cobertura global, con un crecimiento sostenible y las ofertas académicas

innovadoras con pertinencia para la sociedad.



Valores

e Disciplina
e Honestidad

e Equidad
e Libertad
Escudo

El escudo del Grupo Educativo Albores Alcazar S.C. esta constituido por
tres lineas curvas que nacen de izquierda a derecha formando los
escalones al éxito. En la parte superior esta situado un cuadro motivo

de la abstraccion de la forma de un libro abierto.




Eslogan

“Mi Universidad”

ALBORES

a)
-’

Es nuestra mascota, un Jaguar. Su piel es negra y se distingue por ser lider,
trabaja en equipo y obtiene lo que desea. El impetu, extremo valor y

fortaleza son los rasgos que distinguen.



Fisica |

Objetivo de la materia:

Al termino del curso, el alumno habra adquirido los conocimientos basicos para
comprender la importancia y aplicaciones de la fisica. Analizara las caracteristicas de los
cuerpos en equilibrio; los diferentes tipos de movimiento y las causas que lo producen,
mediante pensamientos logicos, asi como la aplicacion de los modelos matematicos para la

solucion de problemas practicos.

Criterios de evaluacion:

No Concepto Porcentaje
| Trabajos Escritos 10%
2 Actividades web escolar 20%
3 Actividades Aulicas 20%
4 Examen 50%

Total de Criterios de evaluacion 100%
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OBJETIVO: QUE EL ALUMNO COMPRENDA LOS CONCEPTOS BASICOS
UNIDAD |

CONCEPTOS BASICOS

I.1 LA FiSICA Y EL METODO CIENTIFICO

Fisica:

Es una ciencia fundamental que estudia y describe el comportamiento de los fenomenos
naturales que ocurren en nuestro universo. Es una ciencia basada en observaciones
experimentales y en mediciones. Su objetivo es desarrollar teorias fisicas basadas en leyes
fundamentales, que permitan describir el mayor nimero posible de fenébmenos naturales
con el menor numero posible de leyes fisicas. Estas leyes fisicas se expresan en lenguaje
matematico, por lo que para entender sin inconvenientes el tratamiento del formalismo
tedrico de los fendmenos fisicos se debe tener una apropiada formacion en matematicas,

en este curso basta un nivel basico de matematicas.
Teoria cientifica:

Sintesis de una gran cantidad de informacion que abarca diversas hipotesis probadas y
verificables de ciertos aspectos del mundo natural. Ningliin experimento resulta aceptable a
menos que sea reproducible, es decir que produzca un resultado idéntico
independientemente de cuando, donde y por quien sea realizado. Los resultados de los
distintos experimentos se reunen para formar una teoria. Una teoria es la sintesis de todas
las observaciones realizadas en los experimentos, que deberia hacer posible predecir el
resultado de nuevos experimentos antes de que se realicen. Pero no se debe esperar que
una teoria explique ciertos fendmenos de una vez por todas, sino mas bien los coordine
dentro de un conjunto sistematico de conocimientos. La validez de una teoria puede

probarse tUnicamente con el experimento.

Una teoria cientifica no debe contener elemento alguno metafisico o mitoldgico, se deben
eliminar los mitos y prejuicios. Hoy en dia se debe tener especial cuidado, puesto que

nuestros mitos contemporaneos gustan de ataviarse con ropajes cientificos, pretendiendo
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con ello alcanzar gran respetabilidad. Los charlatanes siempre buscan mencionar el nombre

de algun gran cientifico en un intento por hacer creibles sus charlatanerias.
Mecanica.

Es una rama de la fisica. Su objetivo es describir (con la cinematica) y explicar (con la

dinamica) el movimiento de los cuerpos.
Cinematica.

Describe el movimiento de los cuerpos sin preocuparse de las causas que lo producen.

Dinamica.

Describe el movimiento de los cuerpos considerando las causas que lo producen, y las

causas del movimiento son las fuerzas.
Hipotesis:

Suposicion bien fundamentada, considerada como un hecho cuando se demuestra

experimentalmente.
Hecho:

Acuerdo entre observadores competentes sobre una serie de observaciones de un

fenomeno particular.
Ley:

Comprobacion de una hipétesis sin ninguna contradiccion. Una ley fisica se considera como
tal cuando todos los experimentos obedecen esa ley, si en algin caso no se cumple, deja de
ser ley fisica. ;Son las leyes terrestres validas en todo el Universo? Hay que usarlas y después
evaluar su resultado. No se debe pretender buscar una nueva ley para explicar algun
fenomeno en el cual las leyes ya existentes no parecen encajar satisfactoriamente, porque
esto conduce al caos légico. Aunque se debe estar dispuesto a aceptar nuevas leyes

naturales si su adopcion demuestra ser necesaria.
Ciencia:
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Método para dar respuestas a preguntas teoricas. La ciencia descubre hechos y formula

teorias.

Tecnologia:

Método para resolver problemas practicos, usa técnicas y procedimientos para aplicar los

descubrimientos de la ciencia.
Modelo:

Concepto introducido por los cientificos para ayudarse a visualizar posibles procesos dentro de un
sistema fisico. Un modelo se usa para representar la realidad fisica y debe tener en cuenta dos
aspectos conflictivos entre si: a) tiene que ser lo bastante simple para como para ser elaborado con
métodos matematicamente rigurosos, b) debe ser realista para que los resultados obtenidos sean
aplicables al problema considerado. La sencillez del modelo, su belleza matematica, es incompatible

con la fidelidad al problema real. Lo bello raramente es fiel y lo fiel raramente es bello.
Matematicas:

Es el lenguaje de las ciencias, es lo que establece una conexion entre la teoria y el experimento. Las

leyes Fisicas se expresan en lenguaje matematico, en general de nivel muy avanzado.
Religién:

Se ocupa del propésito de la naturaleza, no se preocupa por usar los métodos de la ciencia, tiene
que ver con la Fe y la adoracion de un ser supremo, que es Dios. Ciencia y religion no son
contradictorias, son complementarias. No es necesario elegir entre ambas, se pueden adoptar las

dos.
EL METODO CIENTIFICO.

El método cientifico es un método efectivo para adquirir, organizar y aplicar nuevos conocimientos.
Su principal fundador fue Galileo (1564-1642). Se basa en la formulacion de hipotesis y en la
recopilacion de pruebas objetivas que traten de probar la veracidad de tales hipotesis establecidas

previamente. El método cientifico puede dividirse a grandes rasgos en varios pasos:
a. Observar el medio natural.
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b. Hacerse una pregunta sobre el comportamiento del medio.
c. Formular una hipétesis y derivar de ella predicciones que puedan ser demostradas.
d. Planear un experimento que pueda verificar esa hipotesis.

e. Analizar los datos obtenidos de ese experimento. Si los datos coinciden con las derivaciones de

la hipotesis, se podra decir que ésta funciona y es valida en ese contexto.
f. A partir de esa hipotesis demostrada, elaborar una Teoria.
g. Nuevamente acudir a la Naturaleza para contrastarla.

h. Si la Teoria se cumple y demuestra, a partir de ella se formulara una Ley, que tratara de describir

el fendmeno.

Antes de Galileo, la mayor parte de los experimentos no seguian este orden de pensamiento, sino
que se basaban en la observacion del medio y emisién de teorias, sin mayor comprobacion posterior
de éstas. La novedad que trajo consigo el método cientifico fue que se trabajaba con hipotesis que
debian ser demostradas. Todo ello supuso un gran avance para la fisica como ciencia, puesto que se
empez6 a observar la naturaleza y a afirmar expresiones, hoy en dia tan comunes como “parece que
va a llover”. Este método no siempre ha sido la clave de los descubrimientos, en muchos casos gran

parte del progreso de la ciencia se ha debido a resultados obtenidos por error o por casualidad.

1.2MEDICIONES

Si bien es cierto que nuestros sentidos nos brindan informacion del medio circundante, también lo
es el hecho de que estos nos enganan en algunas ocasiones, por ejemplo: en tiempo de frio sentimos
mas helados los objetos metalicos que los de madera, aunque ambos estén expuestos a la misma
temperatura; o bien, cuantas veces hemos sido enganados por ilusiones épticas, por lo tanto no
podemos confiar en nuestros sentidos como instrumentos precisos y exactos al momento de
cuantificar cantidades fisicas, sino que debemos utilizar los instrumentos de medicién adecuados, asi

como las unidades de medida apropiadas a cada fenomeno.
Sistema de Unidades

Los primeros esfuerzos por crear y establecer un sistema de unidades se convirtid en un proceso

azaroso, convencional y confuso. Algunas unidades como el pie, la yarda, la pulgada, el codo, etc.
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provenian de alguna parte del cuerpo del soberano de la nacién lo que dificultaba las transacciones
comerciales entre los pueblos. Entre los siglos Il A. de C.y IV D. de C. se realizé el primer esfuerzo
por crear un sistema de unidades mas solido, se establecen la libra y el pie como unidades de peso
y longitud. Posteriormente entre los siglos V al XV d. de C. vuelve a surgir la confusién hasta que
en el ano 1790 la Asamblea Constitucional de Francia convoca a los cientificos con el objetivo de
crear y unificar los sistemas de unidades a nivel mundial. Para empezar, era necesario establecer

unidades patron o estandares para determinadas magnitudes.

Magnitudes fundamentales y derivadas

Las magnitudes fundamentales son las que sirven de base a los sistemas de medida y no se definen
con base en otras.

Las magnitudes derivadas se obtienen cuando multiplicamos o dividimos las fundamentales. Ejemplo:

velocidad (m/s), aceleracion (m/sz), fuerza (Kgm/sz), potencia (Kgm2/s3), etc.

Una vez que la Asamblea Constitucional de Francia convocé a los cientificos para uniformar criterios,
los hombres de ciencia estructuraron el primer sistema de unidades, mismo que a lo largo del tiempo
ha sufrido cambios, debido a que los cientificos deben estar actualizados y atentos a cualquier cambio
en la sociedad.

A continuacion, se muestran los cambios que han sufrido los sistemas de unidades.

MAGNITUDES Y UNIDADES
OBSERVACIONES
Métrico Longitud: Metro - Es decimal
Decimal 1795 | Peso: Kilogramo peso - Utiliza prefijos para
Volumen: litro multiplos y
submdltiplos
Longitud: centimetro - Su nombre esté
Cegésimal 1881 | Masa: gramo compuesto por la
C.GS. Tiempo: segundo primera letra de la
unidades
fundamentales
Longitud: metro - Su nombre esta
Masa: Kilogramo compuesto por la
M.K.S. 1935 | Tiempo: segundo primera letra de sus
unidades
fundamentales.
Longitud: metro - Posee las
Masa: Kilogramo caracteristicas del
Sistema Tiempo: segundo sistera métrico
Internacional 1960 | Corriente Eléctrica: Ampere decimal.
Temperatura: grado Kelvin - Estd basado en el
S.L. Intensida Luminosa: La M.K.S.
candela - Usa notacién
Cantidad de Sustancia: el mol | cientifica.
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Por sus claras ventajas, el Sistema Internacional es el mas aceptado en el mundo, aunque en Estados
Unidos y algunos paises de habla inglesa todavia se sigue trabajando con el sistema inglés cuyas
unidades se han redefinido en funcién a las unidades del sistema Internacional. La desventaja mas

notoria de este sistema es que no existe una relacion sencilla entre sus unidades.

Unidades del sistema inglés: longitud (pie), masa (libra masa) y tiempo (segundo).

I.3HERRAMIENTAS MATEMATICAS
NOTACION CIENTIFICA

La notacion cientifica (o notacion indice estandar) es una manera rapida de representar
un numero utilizando potencias de base diez. Esta notacion se utiliza para poder expresar muy
facilmente numeros muy grandes o muy pequenos.
Los nimeros se escriben como un producto:
a x 10"
siendo:
a = unnumero real mayor o igual que | y menor que 10, que recibe el nombre
de coeficiente.

n = un ndmero entero, que recibe el nombre de exponente u orden de magnitud.

Escritura
o 100=]
e 10'=10
e 102=100
e 103=1000
e 104=10000
e |05=100 000

e 10¢=1 000000

e 107= 10000 000

e 108 =100 000 000

e« 10°= 1000 000 000
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e« 10'°=10 000 000 000
e 1020 =100 000 000 000 000 000 000
e 1030 =1 000 000 000 000 000 000 000 000 000 000

|0 elevado a una potencia entera negativa —n es igual a /10" o, equivalentemente O, (n—1I ceros) |:

e 10-'=1/10=0,l

e 102=1/100=0,01

e 103=1/1000=0,00I

e 10-°=1/1 000 000 000 = 0,000 000 00|

Por tanto, un nimero como: 156 234 000 000 000 000 000 000 000 000 puede ser escrito como
1,56234% 1029,
y un nimero pequeino como 0,000 000 000 000 000 000 000 000 000 000 910 939 kg (masa de

un electron) puede ser escrito como 9,10939x10-3'kg.

Operaciones

Suma o resta

Siempre que las potencias de 10 sean las mismas, se deben sumar los coeficientes (o restar si se
trata de una resta), dejando la potencia de 10 con el mismo grado. En caso de que no tengan el
mismo exponente, debe convertirse el coeficiente, multiplicindolo o dividiéndolo por 10 tantas
veces como se hecesite para obtener el mismo exponente.

Ejemplos:

2x105 + 3x[05 = 5%103
3x105-0.2x10% = 2.8%103
2x[04+ 3 x|05 - 6 X103 = (tomamos el exponente 5 como referencia)

=0,2x 105+ 3x105-0,06 x105=3,14 x]05

Multiplicacion

Para multiplicar cantidades escritas en notacion cientifica se multiplican los coeficientes y se suman
los exponentes.

Ejemplo:
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(4%1012)x(2x | 05) =8x 017

Division
Para dividir cantidades escritas en notacion cientifica se dividen los coeficientes y se restan los
exponentes.

Ejemplo: (48x10-19)/(12x10-") = 4x10-°

Potenciacion
Se eleva el coeficiente a la potencia y se multiplican los exponentes.

Ejemplo: (3x10¢)2 = 9x10'2,

1.4SISTEMAS DE VECTORES
MAGNITUDES FISICAS

Las magnitudes fisicas o variables se clasifican en dos grandes grupos:

Las escalares:

Son aquellas que quedan definidas exclusivamente por un médulo, es decir, por un numero
acompanado de una unidad de medida. Es el caso de masa, tiempo, temperatura, distancia. Por

ejemplo, 5,5 kg, 2,7 s, 400 °C y 7,8 km, respectivamente.

Las vectoriales:

Son aquellas que quedan totalmente definidas con un médulo, una direccion y un sentido. Es el caso
de la fuerza, la velocidad, el desplazamiento. En estas magnitudes es necesario especificar hacia dénde
se dirigen y, en algunos casos donde se encuentran aplicadas. Todas las magnitudes vectoriales se
representan graficamente mediante vectores, que se simbolizan a través de una flecha.

Vector

Un vector tiene tres caracteristicas esenciales: modulo, direccion y sentido. Para que dos vectores
sean considerados iguales, deben tener igual moédulo, igual direccion e igual sentido.

Los vectores se representan geométricamente con flechas y se le asigna por lo general una letra que

en su parte superior lleva una pequena flecha de izquierda a derecha como se muestra en la figura.
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Sentido

a\ Direcciéon

Médulo:
Estd representado por el tamafio del vector, y hace referencia a la intensidad de la magnitud

(nimero). Se denota con la letra solamente A o |A|

Vectores de igual mddulo. Todos podrian representar, por ejemplo, una velocidad de |5 km/h, pero

en distintas direcciones, por lo tanto, todos tendrian distinta velocidad.

Vectores de distinto mddulo. Se espera que el vector de menor tamano represente por ejemplo una

velocidad menor que la de los demas.

Vectores de distinto médulo: Asi, los vectores de la figura podrian representar velocidades de 20 km/h,

5 km/h y |5 km/h, respectivamente.

Direccion:
Corresponde a la inclinacion de la recta, y representa al angulo entre ella y un eje horizontal

imaginario.
Vectores de distinto médulo:

Dos vectores tienen la misma direcciéon cuando la inclinaciéon de la recta que los representa es la

misma, es decir, cuando son paralelos.
Vectores de igual direccion:

Sin importar hacia donde apuntan o cual es su tamano, los vectores de la figura son paralelos, por

lo que tienen la misma direccion.

Sentido:
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estd indicado por la punta de la flecha. (signo positivo que por lo general no se coloca, o un
signo negativo). No corresponde comparar el sentido de dos vectores que no tienen la misma

direccion, de modo que se habla solamente de vectores con el mismo sentido o con sentido opuesto.

1.5 OPERACIONES CON VECTORES.

Al igual que con las otras magnitudes, podemos efectuar operaciones con magnitudes vectoriales. A
continuacion, recordaremos la suma, la resta, el producto de un vector por un escalar y el producto

escalar de vectores.

* Suma de vectores. Es el vector cuyas componentes resultan de sumar las primeras, segundas.

componentes de cada vector: siu = (ul ,u2)yv=(vl,v2),entoncesu+v=(ul +vl,u2+v2

* Resta de vectores. Es el vector cuyas componentes resultan de restar las primeras, segundas...

componentes de cada vector: siu = (ul ,u2)yv=(vl,v2),entoncesu —v=(ul —vl,u2-v2)

* Producto de un vector por un escalar. Da como resultado un vector de la misma direccion que el
primero, pero con diferente modulo, seglin la magnitud del escalar: si v = (vl ,v2 ), entonces k v =

(vl , kv2).

* Producto escalar de vectores. Da como resultado un escalar que se determina mediante el
producto de las primeras componentes de cada vector mas el producto de las segundas: u - v = ul

‘vl +u2-v2.

El modulo de un vector se calcula como la raiz cuadrada de la suma de sus componentes al cuadrado:

o] =7 VI 3

Sumamos dos vectores, representandolos de tal forma que el origen del segundo coincida con el
extremo del primero, y trazamos el vector resultante que vaya del origen del primero al extremo

del segundo
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Este procedimiento es equivalente al de la regla del paralelogramo: representamos los dos vectores
con un origen comun, trazamos los dos mismos vectores, empezando en el extremo del otro vector,
y obtenemos un paralelogramo cuya diagonal es el vector resultante de la suma, También podemos
restar vectores mediante su representacion grafica. Para ello, operamos de la misma forma que en

la suma, teniendo en cuenta que ahora el vector que restamos ira en el sentido opuesto.

EJEMPLOS PROPUESTOS Y RESUELTOS POR EL DOCENTE

UNIDAD 2

OBJETIVO: QUE EL ALUMNO CONOZCA LAS APLICACIONES DE LOS
SISTEMAS VECTORIALES

2.1 SISTEMAS DE VECTORES

* Cuando un conjunto de vectores se estudia en particular se le da el nombre de sistemas, los

sistemas se clasifican en dos grupos: coplanares y no coplanares.

* Un sistema de vectores es coplanar cuando todos los vectores del sistema tienen sus linea de

accién en un mismo plano, o sea en dos ejes (X, y).
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* En sistema es no coplanar si las lineas de acciéon de los vectores del sistema se encuentran en

planos distintos o sea en tres ejes (X, ¥, z) Lo puedes aplicar al instalar una antena de T.V. en casa.

2.1.1. VECTORES COPLANARES Y NO PARALELOS

- Colineales

a) Coplanares | - Paralglos

- Concurrentas

Sistemas - Mo concurrentes no paralelos

de o

Vectores
- Concurrentes

B Nocoplanares | - Paralelos

- Mo concurrentes no paralelos

a)  wveclores coplanarcs

v

b vectores no coplanaes

Calcular las componentes horizontales y vertical, asi como el vector resultante y su angulo de los

siguientes vectores
* A =400 N, 37 grados
* B =90 N, 320 grados

*C=16N, 150 grados
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2.1.2. SISTEMAS DE VECTORES COLINEALES

Los vectores son colineales cuando se encuentran en la misma direccion o linea de accion. Cuando
se consideran los ejes cartesianos como sistema de referencia, los vectores colineales (sobre la
misma linea) son positivos si su sentido es hacia la derecha o hacia arriba, y negativos cuando su
sentido es hacia abajo o hacia la izquierda.

2.1.3. SISTEMA DE VECTORES CONCURRENTES

El sistema de vectores es concurrente cuando agrupa varios vectores en un punto, el punto de
cruce, que es el punto coincidente del sistema.

2.1.4. RESULTANTE Y EQUILIBRANTE DE UNSISTEMA DE VECTORES

La resultante de un sistema de vectores es el vector unico, es decir, el que produce el mismo efecto
que todos los demas vectores del sistema.

La equilibrante es un vector contrario a la resultante que tiene un valor igual a esta. Por lo tanto, la
resultante y la equilibrante de un sistema vectorial tiene la magnitud y direccion, pero su sentido es
contrario.

2.1.5. PROPIEDADES DE LOS VECTORES

Una caracteristica especial de los vectores es su misma linea de accion y que su efecto no varia.

2.1.6. DIRECCION DE UN VECTOR.

La direccion de un vector puede darse con referencia a las direcciones convencionales de los puntos
cardinales: norte, sur, este, oeste.

Los ejes cartesianos son una referencia importante par situar los vectores, las lineas perpendiculares
imaginarias son los ejes X que es la horizontal, y el eje Y que es la vertical.

2.2. OPERACIONES CON VECTORES
2.2.1. SUMA DE VECTORES.

Sumar dos o mas vectores, es representarlos por uno sélo llamado resultante. Este vector resultante
produce los mismos efectos que todos juntos. Hay que tener en cuenta que la suma vectorial no es
lo mismo que la suma aritmética.
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R=A+B+C+D
C
—_—

I

2.2.2. METODO DEL TRIANGULO RECTANGULO

ol

Este método es valido sélo para dos vectores coplanares y concurrentes, para hallar la resultante se
une a los vectores por el origen (deslizandolos) para luego formar un paralelogramo, el vector
resultante se encontrara en una de las diagonales, y su punto de aplicacion coincidira con el origen

comun de los dos vectores.

OTRO METODO
METODO DEL TRIANGULO

Vilido sélo para dos vectores concurrentes y coplanares. El método es el siguiente. Se unen los dos

vectores uno a continuacién del otro para luego formar un triangulo, el vector resultante se
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encontrara en la linea que forma el triangulo y su punto de aplicacion coincidira con el origen del

primer vector.

>|

|
[
>|
KR
=]

2.2.3. METODO DEL POLIGONO

Vilido solo para dos o mas vectores concurrentes y coplanares. El método es el siguiente. Se unen
los dos vectores uno a continuacién del otro para luego formar un poligono, el vector resultante se
encontrara en la linea que forma el poligono y su punto de aplicacién coincidira con el origen del

primer vector.

m|

mj

=|

R=A+B+C

En el caso de que el origen del primer vector coincida con el extremo del ultimo, el vector resultante

es nulo; y al sistema se le llama “poligono cerrado”.
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2.2.4. RESTA DE VECTORES

A) Método del Tridngulo: En este caso se unen los dos vectores por sus origenes y luego se unen
sus extremos, el vector “D” sera el vector diferencia.

>
ol

Ol
Il
>|
|
oo

B) Método del Paralelogramo: En este caso se invierte el sentido del vector que estd acompafiado
del signo negativo; y luego se sigue el mismo procedimiento para adicién de vectores por el
método del paralelogramo.

>
>

0 180 =0
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D=A-B

D = A2 + B2 — 2AB cos8

2.2.5. METODO DEL PARALELOGRAMO PARA VECTORES
CONCURRENTES

Cuando en forma grafica se desea sumar dos vectores concurrentes, se utiliza el método del
paralelogramo, en el que la resultante de los dos vectores es representada por la diagonal del
paralelogramo dibujado con los dos vectores como lados, y dirigido desde el origen de ambos. A su
vez el calculo de la magnitud de la resultante se efectia por el método analitico mediante la ley de

los cosenos:

-
-

c: =a* + b* — 2ab = cosC

Donde:

g
1

hipotenusa (vector resultante)

[S)
1

cateto o lado (vector a)

o
|

= cateto o lado ( vector b)

C = angulo formado entre los vectoresay b

Parta calcular la direccion de la resultante analiticamente se utiliza la lay de los senos:
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a b c

senA - senB - senC

2.2.6. METODO DE COMPONENTES RECTANGULARES

Cuando se llevan a un sistema de ejes cartesianos, los vectores tienen la caracteristica de

componentes sobre los ejes. Veamos como se efectla la descomposicion:
| .- se traza el vector con origen en el centro de los ejes cartesianos y con el angulo correspondiente.
2.- desde la parte terminal del vector se trazan paralelas a cada eje cartesiano Xy Y.

3.- en el punto en que las paralelas corten el eje cartesiano se tiene la parte final del vector del

vector proyectado sobre el gje.

4.- matematicamente se obtiene la magnitud de cada uno de los catetos de un triangulo por medio
de las funciones trigonométricas; estos catetos corresponden a la magnitud de los vectores

proyectados sobre los ejes.

2.2.7. RESULTANTE DE UN SISTEMA DE VECTORES CONCURRENTES

Quiza uno de los métodos mas utilizados para resolver ejercicios con vectores concurrentes sea el
método de las componentes rectangulares, ya que su procedimiento permite razonar como actua

cada uno de los vectores en el sistema.
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EJEMPLOS PROPUESTOS Y RESUELTOS POR EL DOCENTE

2.2.8. METODO DEL POLIGONO PARA UN SISTEMA DE VECTORES
CONCURRENTES

El método del poligono se puede aplicar para obtener la resultante del sistema. Debe considerar
que este método es grafico por lo que, para mayor exactitud, se puede utilizar el método de

componentes.

EJEMPLOS PROPUESTOS Y RESUELTOS POR EL DOCENTE

UNIDAD 3

OBJETIVO: QUE EL ALUMNO APLIQUE LOS CONOCIMIENTOS SOBRE
COMPONENTES DE VECTORES PARA LOGRAR UN EQUILIBRIO

3.1 EQUILIBRIO CON FUERZAS COPLANARES NO PARALELAS Y
CONCURRENTES

Recuerda que las fuerzas son coplanares si se encuentran en el mismo plano. Las fuerzas no
coplanares concurrentes en un punto por su capacidad de desplazarse, por eso se le llama

concurrentes.

3.1.1 DEFINICION DE EQUILIBRIO

Definimos la fuerza resultante como una sola fuerza cuyo efecto es igual al de un sistema de fuerzas
en particular. Si la tendencia de un conjunto de fuerzas es producir un movimiento, la resultante
también lo produce. Existe una condicion de equilibrio cuando la resultante de todas las fuerzas
externas que acttan sobre el objeto es igual a cero. Esto equivale a decir que cada fuerza externa
se equilibra con la suma de todas las demas fuerzas externas cuando existe equilibrio. En
consecuencia, de acuerdo con la primera ley de Newton, un cuerpo en equilibrio debe estar en
reposo o en movimiento con velocidad constante, ya que no existe ninguna fuerza externa que no

esté equilibrada
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Consideremos el sistema de fuerzas que se presenta en la figura 4.3a. Al resolverlo por el método
del poligono de vectores se demuestra que, independientemente del orden en que se sumen estos,
su resultante siempre es cero. El extremo del Ultimo vector siempre termina en el origen del

primero.

Un sistema de fuerzas que no esté en equilibrio puede equilibrarse si se sustituye la fuerza resultante
por una fuerza igual pero opuesta denominada equilibrante. Por ejemplo, observe que las dos
fuerzas A y B de la figura 4.4a tienen una resultante R en una direccién de 30° sobre la horizontal.
Si le sumamos E, que es igual a R en magnitud, pero cuyo angulo es 180° mayor, el sistema estara

en equilibrio, como se observa en la figura 4.4b.

30°

4

(a) (b)

Figura 4.4 La fuerza equilibrante.
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3.1.2 CONDICIONES DE EQUILIBRIO TRASLACIONAL

Para que un cuerpo se encuentre en equilibrio de traslacion la sumatoria de fuerzas sobre él debe
ser cero o sea su resultante debe ser nula. Que un cuerpo se encuentre en equilibrio de traslacion

no implica que este quieto, puede moverse a velocidad constante en linea recta.

3.1.3 CONDICIONES DE EQUILIBRO ROTACIONAL

Para determinar la suma de las fuerzas que acttan sobre un cuerpo y saber si se encuentra o no en

equilibrio, es preciso disponer de un mecanismo.

Cuando todas las fuerzas actlan sobre un cuerpo y tienen un punto en el que convergen los
momentos de torcién, esto hace girar el cuerpo, es decir, es decir se observa equilibrio rotacional
(rotacion sin aceleracion angular); la bola de boliche en este caso se desplaza rotando y puede llevar

el movimiento de traslacién conjuntamente.

3.1.4 TRES FUERZAS CONCURRENTES EN EQUILIBRIO

sobre un cuerpo actlan tres o mas fuerzas, y este se encuentra en equilibrio, la resultante de las
fuerzas debe ser igual a cero.

Al dibujar sus respectivas direcciones los vectores a escala, se obtiene un poligono cerrado que es
un triangulo.

EJEMPLOS PROPUESTOS Y RESUELTOS POR EL DOCENTE
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UNIDAD 4

OBJETIVO: QUE EL ALUMNO COMPRENDA LOS FENOMENOS QUE
SUCEDEN EN SU ENTORNO RELACIONADOS CON LA VELOCIDAD

CINEMATICA
4.1 TRAYECTORIA DISTANCIA Y DESPLAZAMIENTO

Comenzando con el tema de cinematica, se va a revisar los conceptos que permitiran abordar todo

lo concerniente al movimiento en una direccién, por lo que es necesario que el profesor
defina y aclare apropiadamente lo que posiciodn, trayectoria, distancia y desplazamiento significan.

Un cuerpo en movimiento deja marcada una huella que se conoce como trayectoria, y que es el
registro del camino recorrido. Serd necesario insistir que la trayectoria no puede ser medida ni

calculada, puesto que no es una magnitud.

Seguin la forma que toma la trayectoria, se acostumbra a denominar al tipo de movimiento como

rectilineo, circular, parabdlico, entre otros.

Para definir ;qué es movimiento?, necesitamos en primer lugar saber que la posicién, a la que en
este curso se lo notara como se define como la ubicacién en la que se sitia un objeto con respecto
a un punto referencial. De alli entonces se podria desprender que el movimiento tiene lugar cuando

un cuerpo experimenta cambio de posicion.

Debe quedar claro para el estudiante que todo movimiento es relativo dependiendo del sistema de
referencia que se utiliza. Asi por ejemplo una persona que esta en el interior de un tren, puede
considerarse en movimiento con respecto a un observador que se encuentre en el andén de la

estacion, pero no esta en movimiento con respecto a otro pasajero sentado en el mismo tren.
La distancia d es la longitud que un objeto se mueve a lo largo de una trayectoria.

El desplazamiento D es el cambio de posicion que experimenta un objeto. Un grafico como el que

se muestra, puede ayudar a aclarar las dudas.
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La posicion es una magnitud vectorial, ya que a mas de modulo requiere de una direccion para ser
perfectamente entendida. Igual es el caso del desplazamiento, pues de no existir la direcciéon no se
conoceria hacia donde se mueve el objeto. Generalmente al aparecer valores como el de una
posicion negativa, por ejemplo — 45 km, los estudiantes no comprenden como un valor de posicion
puede ser negativo, ante lo cual el docente debe recalcar que el signo esta indicando la direccion
que se haya asignado con ese signo (izquierda u oeste, abajo o sur, afuera, etc.), al igual que el signo

positivo indicaria las direcciones contrarias a las mencionadas.

La distancia en cambio es una magnitud escalar, pues solamente interesa cuantificar la longitud del

recorrido.

4.1.1 VELOCIDAD Y RAPIDEZ

La velocidad se puede definir como el desplazamiento que efectta una particula dividida entre el
tiempo que tarda en realizarlo. En la siguiente tabla se muestra ahora el comportamiento de la
velocidad respecto al tiempo; observa en la grafica que si la velocidad es constante, se forma un
rectangulo que representa el desplazamiento d = ( v ) ( t ). El desplazamiento es una cantidad

vectorial que tiene signo.
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velocidad (Mt / Seg) | tiempo (Seg) | distancia (Mt)
0 0 0
10 1 10
10 2 20
10 3 30
10 4 40
10 5 50
10 6 60

4.1.2 VELOCIDAD MEDIA

Se define velocidad media como:

AV

tomando los incrementos entre los instantes inicial y final que se precisen.

No obstante, aunque la velocidad media es una magnitud util, hay que destacar que en su calculo se deja mucha
informacion sin precisar. As, aunque sepamos que la velocidad media de un movil desde un instante | a otro
2 ha sido \tantos" metros por segundo, no sabremos si los ha hecho de forma constante, o si ha ido muy lento
al principio y rapido al final o si. . . por eso se define una magnitud que exprese la velocidad instantanea, es
decir, la velocidad en cierto y determinado instante y que pueda calcularse como una velocidad media donde
los intervalos sean tan pequenos que pueda decirse exactamente a qué velocidad se desplazaba el movil en

cada instante. Es facil darse cuenta de que esta definicién se logra tomando como velocidad instantanea:
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4.1.3 VELOCIDAD INSTANTANEA

Cuando el intervalo de tiempo se hace muy pequeno, es decir, tiende acero, la velocidad media
tiende a la velocidad instantanea, la velocidad en un instante dado cuya direccion ahora es tangente
a la trayectoria del a particula en ese punto. El médulo esta dado por la pendiente de la tangente a

la curva x-t en ese tiempo.

Pent v,
* e e
Pent+ At

<

4.2 MOVIMIENTO RECTILINEO UNIFORMENME VARIADO (MRUYV)
4.2.1 ACELERACION

Aceleracion es la variacion de la velocidad en la unidad de tiempo. Se puede definir una aceleracion

media entre dos instantes, inicial y final, como:

y, de manera andloga a la velocidad, puede definirse una aceleracion instantanea llevando estos
instantes iniciales y final muy cerca uno del otro, hasta tener asi que la aceleracion instantanea es la

derivada de la velocidad respecto al tiempo
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4.2.2 FORMULAS PARA EL MOVIMIENTO RECTILINEO UNIFORMEMENTE

VARIADO (MRUY)

4.3 SOLUCION DE PROBLEMAS PROPUESTOS

EJEMPLOS PROPUESTOS Y RESUELTOS POR EL DOCENTE

vr =7y ta.t

QU
I

v0+vf)
(22).¢

PR
= V.t +—
o 2

vf = v§ + 2ad

a
xX=v, iE(Zn—l)
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