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CINEMATICA

El vector de posicidén de un movil es Y=(t2-5)T+(t+1)F4(t3-2%)
k. Hallar, para t=1 s: a) los vectores ¥ y &; b) las compo-
nentes tangencial y normal de la aceleracién; c¢) el radio

de curvatura; d) los vectores unitarios uy y Up.
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