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Cinematica y Dinamica

Cinematica

1. Movimiento Rectilineo.

Velocidad y aceleracion de un movimiento rectilineo (Método analitico).

. ax
0 P at
- dv d*’x dv
X dt dt ax
Posicion de una particula L. - 3
en mov. rectilineo. Movimiento rectilineo uniforme.
X=X, +vt

Movimiento rectilineo uniformemente acelerado.

v:v0+at
x:x0+v0t+%az‘2

2 _ %
Ve =vi+2a(x—X,)

2. Componentes Tangencial y Normal (Intrinsecas)

y y
\Y at
r
dn
4 4 4
wb X @J X
a
at:axr = at:ar
V=w0Xr a:at+an = )
an:a) r
do d’0 dw dw
at dt dt do

3. Método de Superposicion (traslacion mas rotacion).

/| AB

Va /
Va

Vs VBia
Vs )

/
Vg =Vt Vg ag=4a,tay,
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Cinematica y Dinamica

4. Centros Instantaneos de Rotacion.

oo la
AC
oo le
BC

5. Movimiento Relativo.

y ) r —

abs(P) ~ rarr(A) + rrel(P/A)

Vabs = Varr + Vrel

Vabs= velocidad absoluta.
Varr = velocidad arrastre.

@) Vrel = velocidad relativa.
Zz
aarr = (aarr )n b, (aarr )t
aabs 3 aarr 3 arel + acor =2 arel # (arel )n + (arel )t
acor 7 2warr X Vrel

6. Coordenadas Polares.

v=(F)e +(rB)e, = (v.)e +(rw)e, = (v.)e +(v,)e,

a=(F-r6*)e +(r0+2r0) e, =(a,—rw*)e +(ra+2v.w)e,
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Cinematica y Dinamica
Cinética

1. Segunda ley de Newton.

Si la fuerza resultante que actua sobre una particula no es 0, la

particula tendra una aceleracién proporcional a la magnitud resultante.
v
Y F=ma definiendo fuerza como F=ma= m-—
_dm

F=mv=—v
dt

La velocidad es cte. pero la masa varia con el tiempo:

Fuerza de rozamiento: ~ F. =uma

Equilibrio dinamico se define como: >, F-ma=0

2. Ecuaciones de movimiento en coordenadas.

C Intrinsecas.
SFt dv V2
2Fn F=m— F =m—
2 t dt Z n r
o Polares.
SF
SF=m, Y F, =m,

Cartesianas D(Fi+Fj+Fk)=m@i+aj+ak)

3. Cantidad de movimiento.

La resultante de las fuerzas que actuan es igual a la razén de cambio de la cantidad
de movimiento.

dv d .
F=ma=m-—=—(mv) = L=mv = YF=L
Cantidad de movimiento angular:

Ho mv
Ho =rxmv

4. Movimiento Plano de un cuerpo rigido.

F2 ma

—>

F1

Y M, +[rx(-ma)]+(~ler)=0
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Cinematica y Dinamica

5. Principio de impulso y cantidad de movimiento.

El impulso lineal aplicado a un cuerpo durante un intervalo de tiempo
es igual a su cantidad de movimiento.

L:Z Y F dt=mv,—mv,

También se puede expresar como promedio.
(t,— tz)z Fresa = MV, —MVv,

6. Conservacion de la cantidad de movimiento lineal.

Si dos cuerpos no estan sujetos a fuerzas externas que no sean las
que se ejerzan entre si, su cantidad de movimiento se conserva.

mv,+mv, = cte.

Fas <

7.lmpactos.

La cantidad de movimiento debe ser la misma antes y después del
impacto.

Si los cuerpos permanecen adheridos después de la colision, se trata
de un impacto perfectamente plastico. La velocidad resultante viene
determinada por:

8.Impactos centrales.

- Central directo: . ' '
mAvA +vaB = mAvA +vaB

Vo, Ve g VA Vs i

S S o W o o VeV,

NGYARNEGY A NN v, -V,

Impacto
T ) ' |
- Central oblicuo: & //'@ m,(v,), +my(v,), =m,(v,) +m.(v,),
=N v),~)
* . d \ Ve e= ( B/x Alx
wpgme G| O TARTAY
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Cinematica y Dinamica

9. Trabajo y potencia.

- Trabajo de una Fuerza: du =‘F| ds = U-= P /:‘ ds

91
- Trabajo de un momento par: U= L Mde

- Potencia: Pot.=P:ﬂ=ﬂ=Fv P=E/t
dt dt

- Potencia de un par: P= o =Maw
Salida

Entrada

- Rendimiento / Eficiencia: n=

10. Energia cinética.

- Energia cinética de una particula: E =T= %m\ﬂ

- Energia cinética en movimiento plano:

v
E :T:%mv2 +—lw?

11. Energia potencial.

- Energia potencial de una particula:

|
hoF\\\\\\\\&; E,=V=mg(h —h)

| L
- Energia potencial de un muelle:

‘ X0 2 E :V:%Mx—&f

NANAN I pm

12. Conservacion de la Energia.

Cuando una particula se mueve bajo la accion de fuerzas
conservativas, la suma de la energia cinética y la energia potencial de la
particula permanece constante.

Ec1 + EP1 = Ecz + Ep2

Academia Universitaria *
pisdiad (© 609.478.523 5
- Ingenierfa e Idiomas -



Cinematica y Dinamica

Vibraciones

1. Vibracién Libre.

frecuencia Natural

: . dzx Siendo la k Nos da d2X 2
Ec. Diferencial = mw+kx=0 e ®, =4~ —— —2+a)nx=0
m

¢ = angulo de desfase

Desplazamiento = x=x_sin(w t+¢) = .
m n x_=amplitud

Equilibrio . 2r .
Periodo=7 =— Velocidad = v_=x o
w m m - n

n

. 1 e
,,,,,,, Frecuencia=f=— Aceleracion = a_ = x o’
Xmt— | z, ¥ %

2. Vibraciéon Forzada.

. . d?x : y - d?x ]
Ec. Diferencial= m-—= +kx = P_sin @t —E0uncion del desplazameinto 1, +kx=ké _sinw.t
dtZ m f dtZ m f

Frecuencia Circular Forzada = o,

Desplazamiento= 6 =kd_sinw,t

Factor de Amplificaciéon = al: ST | ;2
Pm/k 5m 1_(a)f/w,-,)

3. Vibracion amortiguadas.

2
Ec. Diferencial = md—f +C o +kx=0
at at
K i Coeficiente de amortiguamiento = ¢
c

Sobreamortiguamiento = c¢>c,

Amortiguamiento critco = c=c,

Subamortiguamiento = c<gc,

Coef. amortiguamiento critico = ¢, =2mvk/m=2mw,

4. Vibraciones forzadas amortiguadas.

El movimiento del sistema se define mediante la ecuacion diferencial:

d’x _dx .
m——-+Cc—+kx=P sinot
dt dt
La vibracion de estado estable del sistema se representa mediante una
solucion particular de la ecuacion de desplazamiento:

Xor = X, SiN(@t — @)
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Cinematica y Dinamica

Apéndice

1. Trigonometria.

- Razones Trigonométricas

) a
sino = — a
a
tana =— o
b

c
b
coso =—
c

- Teorema del Seno:

a b ¢
sine  sinf8  siny

- Teorema del Coseno:

c®=a’+b>—2abcosy

2. Algebra Vectorial.

- Vector Unitario:

2 :£: cos 8. i+cosf ]+cost9 k
|OE]| ; / ?

Proyeccion de un vector sobre el eje OE = P,_=P+1,

- Producto Vectorial:

ixi=0 jxi=—k kxi=j

i j Kk
V=PxQ= PX Py PZ ixj=k jxj=0 kxj=-i
ixk=—j jxk=i kxk=0
Q, Q, Q ;o
- Producto Escalar:
fei=1 Jjej=1 kek=1
P+«Q=PQcos6@ jsj=0 jek=0 kei=0
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Cinematica y Dinamica

Momentos de inercia de masas.

Barra Ligera

Cilindro
rectangular

1
| =—=mr?
Disco G 2mr
delgado
g [ =1 =1mr2
y z 4
=1 &k =20
Esfera =1, Z_gmr
1 2 2
| =—m(b"+c?)
* 12
Prisma / _im(cz+a2)
rectangular Y12
! =im(a2+b2)
Z 12
| =3 e
. * 10
Cono circular 3 1
I =1 :—m[—r2+hzj
y z 4
1 2 2
| =—m(b*+c*)
* 12
Placa 1
rectangular l, = Emc2
delgada 1
| =—mb®
Z 12
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