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INTRODUCCION Y CONCEPTOS

1.1 MAGNITUDES Y UNIDADES

Una magnitud fisica es cualquier propiedad natural que pueda ser cuantificada mediante una medi-
cién o un célculo. Las magnitudes se expresan mediante un nimero y una unidad de medida:

Ejemplos: 3 metros, 2 horas, 50 km/h, 30 N, 550 litros, 70 mA, 12V, 85 kg, etc.

Una excepcion son las magnitudes relativas, que no necesitan unidad de medida, ya que expresan
una proporcion respecto a otra magnitud de referencia.

1.1.1 Magnitudes fundamentales y derivadas

Las magnitudes fundamentales son magnitudes basicas dimensionalmente independientes entre
ellas. El Sistema Internacional de Unidades (SI) define siete unidades basicas correspondientes a
siete magnitudes fundamentales.

Magnitud SI | Unidad SI | Simbolo de la unidad SI
___
Tiempo segundo
———
Temperatura kelvin K
Intensidad de corriente eléctrica amperio A
Cantidad de sustancia mol mol

Tabla 1.1 Magnitudes fundamentales
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El resto de magnitudes y unidades se consideran derivadas, ya que se pueden obtener a partir de las
otras mediante expresiones matematicas asociadas a leyes fisicas.

Ejemplos de magnitudes derivadas:

* Velocidad (depende de la longitud y del tiempo).
e Aceleracion (depende de la velocidad y del tiempo).
* Fuerza (depende de la masa y de la aceleracion).

e Trabajo (depende de la fuerza y la distancia).

1.1.2 Magnitudes escalares y vectoriales

Las magnitudes también se pueden clasificar en escalares o vectoriales.

Las magnitudes escalares quedan completamente definidas con la cantidad y la unidad de
medida.

Ejemplos: tiempo, volumen, temperatura, trabajo, potencial, etc.

Las magnitudes vectoriales requieren que se defina, ademas de la cantidad y la unidad, su orien-
tacion (es decir, la direccion sobre la que actia y el sentido de actuacion) y el punto de aplica-
cion:

Ejemplos: fuerza, campo eléctrico, campo magnético, etc.

]

-
(-]

B
e beeny braeneboang

E

Fig. 1.1 Ejemplo de magnitud escalar (volumen)
y de magnitud vectorial (fuerza)

Ejercicio resuelto

1.1 En los ejemplos siguientes, indica qué magnitud se esta expresando, de qué tipo es (fundamen-
tal o derivada, escalar o vectorial) y si la unidad utilizada es del SI:

12



. ; Fundamental ; Escalar .
(3 (4 . 2
- Magnitud o derivada? o vectorial? tUnidad SI?

m = 63 kg Masa Fundamental Escalar

F=30N Fuerza Derivada Vectorial

V=2m? Volumen Derivada Escalar

Tabla 1.2 Soluciéon del ejercicio 1.1 con ejemplos de magnitudes

1.2 VECTORES

1.2.1 Representacion de vectores

Podemos definir una magnitud vectorial de dos maneras:

1. Conociendo su modulo y su orientacion (direccion y sentido):

Direccion Ejemplo: 1

’
’
’
’
s

Médulo Sentido 13 3’

23°

[«]

w

D

, ? 5 110 15

Fig. 1.2 Definicion de un vector a partir de su médulo y su orientaciéon

2. Conociendo sus componentes o coordenadas algebraicas:

Lo v =(x,y) Ejemplo: A % y)

(-5, 5) (10, 5)

>y

PO N

°(5,-3)

Fig. 1.3 Definicion de un vector a partir de sus componentes o coordenadas
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En ambos casos podemos representar los vectores graficamente:

Ejemplos: v=(1,2) v,: médulo 2 y angulo 30°
v=(0,-2) v,: médulo 3y angulo 105°
v=(31) v,: médulo 4 y angulo 290°

y
A y
f 7
> x X
y

Fig. 1.4 Ejemplos de representacion grafica de vectores

1.2.2 Descomposicion de vectores

Podemos encontrar las coordenadas o componentes de un vector si conocemos su médulo y orien-
tacion. A este procedimiento se le llama descomposicion:

y Ejemplo:
. modulo éngulo
N :a I
! a,=a- coso: Fy=F-cosa
2/
| a,=a-sin6 F,=F-sina
0\ |
- X
aX

Fig. 1.5 Célculo de las componentes de un vector
a partir del médulo y el dngulo (descomposicién)

También podemos realizar el procedimiento inverso: encontrar el médulo y el dngulo de orientacion
de un vector a partir de sus componentes:

(x.y)
VX2 + y? ~
Y Modulo: [Vl = xZ + y?
Y y
g Angulo: 6 = arctan (7)
bs

Fig. 1.6 Calculo del médulo y el dangulo
a partir de las componentes
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1.2.3 Suma y resta de vectores

Los vectores se pueden sumar y restar entre ellos de dos maneras:

1. Algebraicamente, sumando o restando sus componentes respectivas:

Ejemplos:  (1,2) + (-2,2) = (-1,4)
(1,2) - (=2,2) = (3,0)

2. Graficamente, a partir del paralelogramo que dibujan los dos vectores en el plano:

Fig. 1.7 Suma grafica de dos vectores

Ejercicios resueltos

1.2 Descomponer el vector velocidad de la figura en sus componentes horizontal (x) y vertical (y):

Y
IS
S v, =350 -cos60° =25 m/s v, =43 m/s
= v, =50 -sin60° = 43 m/s
60°

v, =25m/s

1.3 Calcular el médulo y el angulo de orientacion respecto al eje x del vector de la figura:

3 3

3 Vl=x*+y? =[42+37 =5 5

0 = arctan (%) =36,9° !

L
L

0,4 36,9°

15



1.4 Representar graficamente los vectores v, = (2, §5) y v, = (-5,

dulo y angulo (respecto al eje x):

Calculo del médulo y el angulo:
Vol =V (-5)2 + (-3 =

6 = arctan (%) =210,9°

(-5,-3) 6

-3) y calcular sus respectivos mo-

Calculo del médulo y el angulo:
Vi|=22+52=5,4

6 = arctan (%) =68,2°

1.5 Representar graficamente un vector de modulo 8 orientado a 135° respecto al eje x y calcular

sus coordenadas respectivas:

(-5.7.5,7) B

1.6 Sumar graficamente los tres vectores de la figura:

>

16

Calculo de las coordenadas:

x=8cos 135° =-5,7

y=8sin 135°=5,7



1.7 Determinar la fuerza resultante de los cuddriceps sobre la rétula, en el ejemplo de la figura 1.8:

-

Fig. 1.8 Ejemplo de magnitud escalar (volumen)
y de magnitud vectorial (fuerza)

1.3 NOTACION CIENTIFICA

Para expresar cifras muy grandes o muy pequeiias utilizamos la notacion cientifica, que se basa en
el uso de potencias de 10:

< nﬁm> . 10<exponente>

notacidn cientifica
Ejemplos: 300 —_—  3-10?

2.350 —_> 235-10°
357.000 — —> 3,57-10°

0,0045 ——— > 45-10°

Cuando se trata de magnitudes fisicas con unidades del SI, podemos sustituir la potencia de 10 por
un prefijo correspondiente que se coloca delante de la unidad e indica un maltiplo de ella.

notacion cientifica sustitucion prefijo
Ejemplos: 2000 m ———> 2:1°m —— > 2 km («2 kilémetros»)
0,005 A —> 5:10°A —— > 2 mA («2 miliamperios»)

0,00000025 s ——— > 250107 s ———— > 250 ns («250 nanosegundos»)

Algunos de estos prefijos se utilizan habitualmente en la vida cotidiana y son muy conocidos, pero
otros no tanto. En la tabla siguiente encontramos una lista completa:
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