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FORMULA DE CORIOLIS EN LOS
MOVIMIENTOS RELATIVOS

|Por
M. SAncHRZ Lérez

Un movimiento, como es sabido, consiste en una transforamcion
lineal, que conserva las distancias, los angulos y su sentido —isometria
conforme y acorde— y como tal, viene representado por una matriz
apropiada.

Refiriéndonos a los giros o rotaciones G, de amplitud ¢, eje de
giro QO —de cosenos directores : a,b,c— incidente con el origen O, y sen-
tido de avance de un tornillo a derechas, se sabe que la ecuacién matricial
representativa de la aplicacion
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poniendo de manifiesto que las coordenadas de los puntos P y P’ estan
tomadas en el sistema A, eonsiderado como fijo.

Sean ahora A y B dos sistemas de referencia ortogonales y de
unitarios:
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coincidentes en el inicio del movimiento de manera que el sistema A lo
consideremos como fijo y al B —transformado del A por el giro G—
como movil.
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Se tiene de (1) trasponiendo
Pyt = P, Gr yen forma veclorial P/,TA = P,T1Gr A (2)
donde

ParA ={a'y 2| = a2t + yj + 2’k

;
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es el vector posicion de P’, o sea, OP’ referido al sistema A.
Se puede escribir (2) entonces:

OP’s = P,rGT A (3)

Tomando ahora, en esta ecuacion, como puntos PaT, los correspon-
dientes a los extremos de los unitarios:

i(1,0,0), 1(0,1,0), %(0,0,1)

se tienc para el sistema B considerado como movil:

ipb=11,0,01GrA que se puede escribir, més brevemente
ji=10,1,11GrA
ky,=10,0,1]GTA B=IGTA =GTA (4)

relacion fundamental, que liga las ternas de ambos sistemas de referencia.

Con estos antecedentes, sea P un punto genérico, cuyo vector
posicién OP —definidor de su trayectoria— referido al sistema movil B,
vendré dado por

Iy
OPB=I$1!1121| ji| = Psr- B
'S
vy referido al sistema absoluto A, por
OP, = Ppr-GT A segun se deduce de (4)

La velocidad absoluta del punto P —esto es, la derivada respecto
del tiempo del vector posicidon OP— serd referida al sistema A

0P, — Pt GTA + Pt Gr A
v refiriendo al sistema B, el segundo miembro:
OP, = PytB 4+ PsrGr.G-1B = Pt B+ Pt G1GB  (5)
teniendo en cuenta la conocida ortogonalidad de G, que supone G* = G—?
Efectuando el calculo GTG  se tiene
—sene -+ a®seng a b seng 4 c cosg acsene — b cose

GrG = ¢ | a bsenp — ¢ cosp — seng + b?seng bcseng + acose | X
acseng -+ bcose bc¢seng — a coSe —seng + c?seng
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cosg + a¥(l — cosg) a b{l — cosg) — cseng a¢(l — cose) + b seng
a b(l — cosg)+¢ senp cosp -+ bl — cose) be(l — cosp) — a sene

ac{l —cosg) —bseng bc(l —cose) + asene cose -+ ¢*(1l — cose
. 0o ¢ —b
=9 |—C 0 «
b—a o

v fmalmenie
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PerGTGB =¢|Zyyz)|—¢c 0 a|B=g¢la bc|=0XxXTr
b—a o Ty Y 2

indicando con r, el vector posicion del punto P referido al sistema
moévil B; v o, el vector axial representativo del giro: médulo, la velo-
cidad angular q':, direccion, la del eje del giro Q, de cosenos directo-
res a, b, ¢ v sentido, el ya indicado del tornillo a derechas.

En resumen, se tiene de (5), la férmula fundamental de Coriolis:

Va= Vg + op X TIs





