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Para el desarrollo de las expresiones vectoriales se hace necesario determinar la derivada de
vectores  unitarios  que cambian de dirección,  para ello deduciremos  estas a partir  de la
siguiente construccion.
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De acuerdo con la figura, los vectores unitarios e1 y e2 pueden expresarse en coordenadas
rectangulares de la siguiente forma:
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Derivando respecto al tiempo el primer vector
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Lo mismo con e2.

Ing.Jovanny Pacheco. 1/2 jpacheco2002@hotmail.com



DINAMICA PARA INGENIERIA: NOTAS DE CLASE

( )

1

1

1

ee
jie

jie
jie

θ

θθ

θθθ

θθ

&−=

+=

+−=

+=

dt
d

dt
d

dt
d

2

2

sencos Pero

sencos

sencos

[A1.3]

Asumiendo que tante e1 como e2 forman parte de un sistema coordenado ortogonal e1, e2,e3,
donde se cumple:

Las  derivadas  anteriores  pueden expresarse  en  forma de  producto  cruz  si  definimos  la
cantidad:
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del siguiente modo:
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