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Capítulo 1

Vectores

1.1. Vectores
Los vectores son objetos que tienen las características de los desplaza-

mientos, es decir que tienen magnitud, dirección , sentido.
Los denotaremos con letras con flechas

~v (1.1)

1.2. Adición de vectores
Sean ~a y ~b vectores:

~c = ~a+~b (1.2)

1.3. Sustracción de vectores
Sean ~a y ~b vectores:

~d = ~a−~b (1.3)

1.4. Multiplicación de un vector por un escalar

~p = λ~a (1.4)
Si λ > 0, ~p tiene el mismo sentido que ~a

Si λ < 0, ~p tiene el sentido opuesto al vector ~a
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4 1.5. Vector nulo

1.5. Vector nulo

Un vector de magnitud cero, se denomina vector nulo y lo indicaremos
por ~0 y a veces simplemente por 0

1.6. Vector unitario

Al vector paralelo y del mismo sentido que el vector ~a, pero de módulo
unidad la denotamos por:

ûa (1.5)

entonces obviamente tenemos la relación

~a = |~a|ûa

Ejercicio No 1.1 Sabiendo que ABCD es un cuadrado de lado L, determi-
nar un vector unitario en la dirección de la diagonal AC y DB

Solución
Para encontrar un vector unitario en las direcciones dados utilizamos la rela-
ción

ûa =
~a

|~a|


