
CINEMÁTICA LINEAL

Cinemática: estudia el movimiento de un cuerpo ignorando las interacciones con 
agentes externos que pudieran modificar o causar dicho movimiento

“Descripción del movimiento de los objetos 
sin tener en cuenta las causas que lo producen”

Movimiento: traslacional
rotacional
vibratorio

Para describirlo se usa el “modelo de partícula”: el objeto en movimiento se describe 
como una partícula u objeto puntual; es decir un objeto que tiene masa pero es de 
tamaño infinitesimal



Sistemas de referencia:

Movimiento unidimensional:
elegimos usualmente el eje x como
la línea a lo largo de la cual se lleva a
cabo el movimiento

Pero también podemos tener movimiento unidimensional en y



Sistemas de referencia:



Posición: ubicación de la partícula respecto al origen del sistema 
coordenado elegido como sistema de referencia

y
(m)

x (m)o
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E = (Ex; Ey) m
Vector posición: es el vector con origen en el centro de 
coordenadas y fin en el punto de interés (en este caso el punto E)

𝑟 = 𝑟௫𝚤̂ + 𝑟௬𝚥̂ m
𝑟 = 𝑟௫; 𝑟௬ m

Sistemas de referencia:

En un movimiento unidimensional, solo tendremos la coordenada que corresponde al eje en el cual el cuerpo se 
mueve. 

Y a medida que se mueve, su posición cambia con el tiempo:
 x(t)
 y(t)



Desplazamiento: cambio de la posición de la partícula en algún intervalo de tiempo. Sólo depende de la 
posición inicial y de la posición final. Es una cantidad vectorial.

Si el movimiento es sólo en la dirección de las x, x = xf – xi

Δx = x2 – x1



Distancia recorrida: es la longitud de la trayectoria seguida por la partícula, lo que recorrió, lo que “caminó”. Es 
una cantidad escalar. Es siempre positiva.

Si voy de un punto A hasta un punto B ida y vuelta, el desplazamiento va a ser 0, pero la distancia recorrida será 
dos veces la distancia entre A y B.
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x = xf – xi = xA – xA = 0 

Distancia recorrida = |xB – xA| + |xA – xB| = 2 |xB – xA|

Desplazamiento: cambio de la posición de la partícula en algún intervalo de tiempo. Sólo depende de la 
posición inicial y de la posición final. Es una cantidad vectorial.

Si el movimiento es sólo en la dirección de las x, x = xf – xi



Velocidad media:

“velocidad” es un vector (módulo, dirección y sentido)

“rapidez” se refiere al módulo





Velocidad instantánea:

“es la velocidad media durante un intervalo de tiempo infinitesimalmente corto”



x
(m)

t (s)

𝑣௠௘ௗ௜௔ =
𝑥𝑓 − 𝑥଴

𝑡𝑓 − 𝑡଴

vinst= pendiente recta tg
en ese punto





Aceleración media:

“es el cambio de la velocidad (instantánea) en un intervalo de tiempo”

Unidades:

Tener en cuenta que:

 velocidad: nos dice qué tan rápido cambia la posición

 aceleración: nos dice qué tan rápido cambia la velocidad





Aceleración instantánea:

“es el valor límite de la aceleración media cuando el intervalo de tiempo tiende a cero”







Movimiento con aceleración constante:

simplificamos el problema suponiendo que:

velocidad media:

aceleración media (constante en el tiempo):

velocidad instantánea:

posición:

pero, como a = cte: 
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Motociclista que viaja a aceleración constante
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xo = 5 m
to = 0s

xf = 43 m
tf = 2s

vfx = 23m/s
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Movimiento con aceleración constante:



MRU
x
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MRUV (supongo ax>0)
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Caída libre de objetos:

“en un lugar dado de la Tierra y en ausencia de la resistencia

del aire, todos los objetos caen con la misma

aceleración constante”

Aceleración de la gravedad:

g = 9,80 m/s2 (en la superficie terrestre)







Tiro vertical:



¿Hacia donde apunta el eje y?

¿Cuánto tiempo tarda “en subida”?

¿Cuánto tiempo tarda “en bajada”?
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Aceleración variable. Cálculo integral:

Si a = cte, entonces

Posición:







Análisis de gráficas:



Describir el tipo de movimiento:

Describir el tipo de movimiento:



MRU
y

(m)x
(m)

o

MRUV (supongo ax>0)Movimiento rectilíneo 
en la dirección x

𝑟(𝑡) =  𝑥(𝑡)𝚤̂ + 𝑦(𝑡)𝚥̂

y(t) = 0 (porque no hay 
movimiento en y)

x(t) = depende de si es 
MRU o MRUV 
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𝑣(𝑡) =
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