EXAMEN PARCIAL DE DINAMICA

1.- En el instante ©= 50°, La guia ranurada se esta

moviendo hacia arriba con aceleracion de 3 m/s® y

velocidad de 2 m/s. Usando coordenadas cartesianas, {‘ .

determine la aceleracion angular y la velocidad angular del
eslabon AB en este instante. Nota: El movimiento hacia

arriba de la guia es en la direccion de y negativa.

Solucion

1).- Por condiciones geométricas que presenta el sistema:

cosG:X =
r

2).- Derivando dos veces con respecto al tiempo (1).
y=-rsin0-0=—rsin0-®

j=-rcos0-6?—rsin@-8=—rcosB- 0’ —rsin6- O

3).- Para el acaso especifico de 6=50°, r=0.3m, y=—2m/seg y j= —3m/seg2

En (2)
y (-2)
O=—Tne " 03sinso o rad/seg
®=-8.7 k (rad/seg)
En (3)

o=

_y—rcos®-@ _ (=3)—(0.3c0s50)-(2.7%)

y=rcos0

rsin®© 0.3cos50

=-50.46 rad/seg’

(1)

)
)



0.=50.46 k (rad/seg’)

2.- En el instante mostrado, el brazo OA de la banda
S transportadora estd girando alrededor del eje z a
h velocidad angular constante ®;, mientras que al mismo
instante el brazo se encuentra girando hacia arriba a
razon constante m,. Si la banda esta avanzando a razon
de 7 =5 pies/s, la cual aumenta a 7 = 8 pies/s”. Usando

coordenadas esféricas, determine la velocidad y la

aceleracion de paquete P en el instante mostrado.

):Desprecie el tamano del paquete.

Solucion
1).- Orientacion de los vectores unitarios e identificacion de los pardmetros que definen el

movimiento en coordenadas esféricas.

r==6 pies

I =5pies/seg
¥ =8 pies/seg’
B=45°

B=-4 rad/seg
p=o0
0=6 rad/seg

$»=0

2)--Célculo de la velocidad y aceleracion del paquete P
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(5)&, +[6x(~4) |g, +(6x6sind5)e,

+(25.456)e, = ‘\Z,‘=35.341 pies/seg

(- -7 s BJe 2 - sincosBfy +(ar B-b-cosp 21 b v,



G, =(8—6x16—6x36sin*45)8, +((2x5X—4)—6x6 Xsin* 458, +
+(2x6x(—4)x6c0s45+2x5%6sin45)e,
a,=—(146)e, —(148)e,—(161.22)e, = [4,|=293.79 pies/seg’

3.- Los discos ruedan sobre la superficie plana. —

El izquierdo gira a 2 rad/seg en direccion

horaria. Use el método de centros instantaneos
de velocidad nula y calcule las velocidades
angulares de la barra y del disco derecho.

Solucion

1).- Determinacion de los centros instantaneos de velocidad nula:

C,A=4 pies
C,B=1.83 pies

2).- Calculo de velocidades:
Va=0c 4 e =2x+/2=2.83 pies/seg

0, =r—A = % =0.7075 rad/seg

V; =@, -1, =0.7075x1.83=1.2947 pies/seg

® —£:O.647 rad/seg
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4.- La barra @ de las figura tiene un pasador en A montado sobre el disco ®; dicha barra desliza a

lo largo de la guia de centro B situado sobre el disco @. Ambos discos giran con velocidades

angulares constantes y conocidas. Se pide:
a).- La velocidad angular de la barra @.
b).- La aceleracion angular de la misma barra.

¢).- La aceleracion de By (Punto coincidente con B perteneciente a la barra ).
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Solucion

1).- Célculo de la velocidad angular de @

V, =V, + 0,k X, +V, =0k xRj +akx(di —(R—r)])+V,
B

A BA 6/ %
T - - - —di +(R-r)j
ok xr] =-RQT +(R—r)o7 +dwj +V, il r)zf
°| Ja?+(R—r)
_—
Igualado componentes: L
_ (R—r) _dt
O—doa1+VB 7 = V%__(R—r)'wl
—roa=—RQ+(R—r)col+—(Z/j&i)-%-m1
d’ , -
RQ— = R— = 1
re (o{( r)+(R—r)] (R=r]



RQ—rw)(R—r
o F0=r03-1)
Donde: /2 =(R—r)2—d2

Aj (Unidades de velocidad angular)

2).- Célculo de la aceleracion angular de @

- kT 2.7 o <V "
a —aB+oc1k><rBA—wl-rBA+2wle%+a%

ok x7, =okx|d7 —(R=r)] |=0, (R—r)7 +(oud)]

—W T, :—(Df[dT—(R—r)j_']:—(a)i d)i+w,(R—r)j

_ d.X di+(R—r)j - d -
2m.k =—(20?- 200
o, X(R—r) 1[ X (20¢ -d)i + ml(R— )1
_ di +(R—r)j d- R—r)-
"%:C’%{_% ~ T +"%%’
Luego:

d
Ozocl(R—r)—wfd—Zoaid—aA/B 7

14

ay :E(R—r)ocl—oaf =20/

RQZ—mZ(R—r)—Zmi(L
R—r

:%[_d“(g—ff]:%[gj

(QR-wr)d 2(QR—ar) (R-r
(X'l = 62 o €4

j+m§(R—r)+2wf(R—r)=0c1d+(R—r)20c1

d
) ‘D:Unidades de aceleracion angular)

3).- Célculo de la aceleracidon de B,



=0, +0, XTy, — @} T,y =—(0'R)] + 0Lk x| =dT+(R—r)] |- @[ —dT +(R-r)] |

a, = [(D d—o, (R —r)}IT—[(DZR —a,d -, (R- r)}j (Unidades de aceleracion)
Nota: £, ®, y O, son conocidos

5.- En el dispositivo de la figura, la rueda dentada @O de radio R, gira con ®; constante y conocida.

La rueda dentada @ esta inmovilizada. La manivela ® puede girar en torno al eje vertical. El
movimiento se transmite a dicha manivela por accién del arbol @), del cual son solidarios dos
engranajes (satélites) de radios respectivos R y r que engranan con los pifiones @O y @ en P y Q.

Determinar:

a).- La velocidad angular y aceleracion angular de los satélites.

b).- La aceleracion de Coriolis del punto P del satélite si la referencia moviles es el pindn @.

c).- Aceleracion del punto Q del satélite.

Solucion

1).- Consideraciones iniciales:



= Elcuerpo(D tiene un movimiento alrededor de un eje fijo.
= Elcuerpo(D tiene un movimiento alrededor de un eje fijo.
= Elcuerpo(d tiene un movimiento alrededor de un punto fijo.

C R, P

D, =, (cos¢7+sin¢7)

O, =0, (cos¢7+sin¢j_')

0,=0,+0
7

2).- Célculo de la velocidad angular de @
a).- Si: \7Q =0 vy

v, (0) +00/) :[(D (cosq)/ +sm¢j)+03/ J

= ; .= R, +rcos -
0= Kco cos¢+co/j +c035|n¢j}<[( g ¢]/ (r)j]
Igualando componente en z

Oz—(u) cosO+ )r+(1)3 (R, +rcosd

%

0=-0, r+m,R, — ‘y%
3

4 ()

3

b).- Célculo de la velocidad de P como parte de @



V,=-mR k (1)
c).- Calculo de la velocidad de P como parte de @
— R, +Rcos¢—+
V,=| m,| cos¢+®,, |+, i |X| ————i +R
P { ( 0 Oy ) Ve } { sing j}

v, (0) cosq)+0)/jR/?—0)3(Rl+Rcos¢)/?

V (mR ijk (RRCO ijk (2)
Ve r
(1)=(2)
R = mg(RzR—erj
r
__ORTr . .
0,=——"——-— (Unidades de velocidad angular)
R, r—RR,
_ O,RR, . .
0, =——-"=— (Unidades de velocidad angular)
% R r—RR,

d).- Por el Teorema de adicion:
0,=0,+ 0)/ (Q) cosf+ %j7+ , singj (Unidades de velocidad angular) (3)
3).- Célculo de la aceleracién angular de @): Derivando (3) respecto al tiempo

. 2
q, =0, +0 xm%+0)/ =, (cos7 +sind ] )x ( /j
o, = —((x)3 ‘”y sin(])jl? (Unidades de aceleracion angular)
3

4).- Calculo de la aceleracion de coriolis de P

Si P es punto de (D:

G, =0

5).- Calculo de la aceleracion de Q:

aQ =(_x4 ><FOQ +a)4x(6)4><700)

(_X'4

X

[ ( o, ©, sm(])k) [ R, -I;Irncq?sq)_—rjj %[rsin¢7—(R2+rcosq))ﬂ

s XToq Hm cos¢+co/)i +(m35in¢)7}x{—(—R2 ;rncgsﬂf—(r)f}



° :—((Dacosq)+0)4 jrl?+0)3 (R, +rcoso)k

N
e}

3

@, X(®, XTyg )= [(0)3 cosq)+(1)%j7—((x)3 sinq))f}{(x)3 (R, +rcoso) —((03 cosoO+ w%jr}k

=—(D3sinq)(oo3 R, -, rjr7+((x)3 cos¢+wzyj(003R2 o, rj7=6
3 3 3

Luego:

a, :—(ma%o)a sin¢KJ7+0)3%0)3 (R, +rcos)

— . - R i
a,=—0R,sind i +0)§TZ(R2 +rCOS(]))j (Unidades de aceleracién)

6

a,= —(O)_E,Rz Sin(]))IT+ , ((1)43 + o, COS(]))R2 7 (Unidades de aceleracién)

Nota: Se conoce (0, y (D%



