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Rumbo de colisión entre los buques A y B

La  derrota  relativa o  indicatriz  del 
movimiento relativo, es la dirección definida 
por el vector Vr.

• Si esta derrota pasa por el punto A se lleva 
rumbo de colisión con el barco B.

• Si no pasa por A, la mínima distancia a la 
que pasaremos del barco B es la definida 
por  la  perpendicular  a  la  derrota  relativa 
que pase por nuestro barco A

Triángulo de velocidades
Es el triángulo formado por los tres vectores 
que  intervienen  en  la  ecuación  del 
movimiento relativo:

ABr VVV


−=

Vector Módulo Sentido

Velocidad del buque propio AV


VA RA

Velocidad del otro buque BV


VB RB

Velocidad relativa de B respecto a A rV


Vr Rr

El viento y la corriente
El movimiento relativo de un buque respecto 
a otro no cambia si ambos se ven sometidos 
a un mismo movimiento común debido,  por 
ejemplo, a la existencia de una corriente en la 
zona.
En  la  ecuación  vectorial  del  movimiento 
relativo,  ABr VVV


−=  los  rumbos  de  los 

buques  A  y  B,  son  los  rumbos  verdaderos 
corregidos  por  abatimiento  si  existe  viento; 
rumbos de superficie. Pero no se tendrá en 
cuenta la corriente si esta existiese.
En  cambio,  en  el  estudio  del  movimiento 
absoluto,  si  debe  ser  tenida  en  cuenta  la 
corriente.
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Otros cálculos cinemáticos

Viento real y viento aparente

Vector Módulo Sentido

Viento real rV


Vr Rr

Viento aparente apV


Vap Rap

Velocidad de la embarcación bV


Vb Rb

bapr VVV


+=

El viento aparente es el medido a bordo de la 
embarcación.

Corrientes marinas

Vector Módulo Sentido

Corredera vV


Vv Rv

Corriente hI


Ih Rc

Embarcación sobre el fondo eV


Vs Rs

hIVV ve


+=

La corriente se caracteriza por:
• Ih – Intensidad horaria
• Rc – rumbo de la corriente
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