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terrestres (490).

Capitulo XXV. Nociones principales acerca de la mecanica del hilo . . .

§ 1/ Equilibrio del hilo inextensible ideal en un campo de fuerzas
estacionario . .. . . .o, . .. .. .
1.1. Ecuacion de aquilibrif_ﬂ dé usl elementol librd dell *hilo’ en
forma vectoriall (493). 1.2. Ecuaciones de equilibrio ¢n proyec-
ciones sobre cjes naturales (494). 1 .3. Ecuacioned de equilibrio
del hilo en proyecciones sobre 10s ejeq del sistemd de coordena-
das cartesianas (495). 1.4. Ecuaciones dd equilibrio del hilo
sobre una superficie lisa en proyecciones sobre ejes locales (497)
1.5. Ecuacioned de equilibrio del hilo sobre una superficie lisa on
proyecciones sobre los ejes del sistema de coordenadas cartesianas
reclangulareg (498). 1.6] Equilibrio del hilo sobre una super-
ficie, cilindrica no lisa. Férmulad de Euled (499)..

§ 2] Nocioned principales dc la Dinamica del hilo inextensible ideal
2.1. Ecuacionl vectorial del movimiento del hilo (501)] 2.2. Caso
de movimientd estacionario (502). 2 3. Movimiento y tension
del hilo quq sc desliza a lo largo de una curva plana rurgsa fija
Generalizacion de la formula de Euler propuesta por :\]Mina
kov (504).

Anexo. Deduccion simplificada de los teoremas generales de la Dina-
mica dc un sistema dc puntos materiales en movimiento absoluto
(para los qug estudianl la Mecanica Tedrical por un programa
abreviado)
A ) Teoremay del la variaciaon dd la cantidad dd movimientol d €
un sistema dd puntos materialed y del movimientd de su centro
de masas (507). B) Teoremal del momento cinético de un siste-
ma de puntos materiales (509). C) Teorema de la variacignl de
la energia cinétical de un sistemaldd puntos materiales (en forma
diferencial (511).
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