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Índice de figuras IV

Lista de śımbolos X
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2.1.4. Descripción de los ángulos de feathering y flapping . . . . . . . 8

2.2. Sistemas de referencia . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 10

2.2.1. Velocidad angular . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 12

2.2.2. Velocidad lineal en los sistemas inercial y no inercial . . . . . . 12

2.3. Fuerzas y momentos en el sistema fijo al helicóptero . . . . . . . . . . . 13
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