SEGUNDA PRACTICA DE
DINAMICA

1.- En el mecanismo de la figura la barra OA, de longitud
£, se mueve con ® y a conocidas. El cursor D describe
una circunferencia de radio r. Determinar para la
posicion indicada (Las tres barras, en el instante de la
figura, forman éngulos de 60° con la direccion
horizontal, o eje x, BC=BD =2¢():

a).- La velocidad angular (usando el método de los
centros instantneos de velocidad nula) y la aceleracion
angular de la barra AB.

b).- La aceleracién normal del punto D.

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

2).- Calculo de las velocidades angulares y la velocidad de C.

Vi=wf vy Vy=wq*27¢

Wy = W1 = % K (Unidades de aceleracion angular)
(UCD =0
VC :VB :VD :wAB*TCB —_*21,0:(1)’8

3).- Calculo de le aceleracién angular de la barra AB



a).- Calculo de la aceleracién angular de la barra CD

C_lC = C_lD + 0(2]_6) X FCB
ac] = apul + apef + ayk X 4£(cos607 + sen60j)

Igualando componente en T

V2 w?*f?
0= - a, * 4€sen60 =

— 4fa,sen60

a, = W’ k (Unidades de aceleracion angular) y

- 4rsen60

w??

2
Apn =~ (Unidades de aceleracién)

b).- Calculo de la aceleracion de “B” como parte de la barra CD y tomando como punto base a “C”.

—_ —_ — - - w21'0 3 -

ap = Ay +X, X T'rp = —a k X 2€(—cos601 — sen60
B ¢ TXX Tep c T Trseneo ( D

_ 5 w2?%,  w?f?  cos60

adp = —ac 1 — K | 1
B ] + 2r 4r sen60] ( )

C).- Calculo de la aceleracion de “B” como parte de la barra AB y tomando como punto base a > A”

Gp = Ay + a1k X Tug — 0iTsp

P —

C_iB = d) X TOA - erOA + alk X FAB - “)%FAB

dp = ak X £(—cos607 + sen60]) — w2£(—cos607 + sen60j) +

- . W\ 2 .
ak X 2€(—cos607 — sen60)) — (5) 2£(—cos607 + sen60))

w?fcos60_,

dg = (—atsen60 + w?fcos60 + 20a;sen60 + T)l

wzf’sen60)]_> (2)

—afcos60 — w?fsen60 — 2¢a,cos60 + ”

D=2 Igualando las componentes en T’
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2.- El brazo telescopico DC del dispositivo ————— o E—— ,E:.B
considerado gira con velocidad angular ® constante J,/ A \\ T I
y conocida; simultdneamente se alarga con [ Ce '] I
velocidad v constante y conocida. El disco @), de \@\ /\3\ L |
radio r, esté en contacto sin deslizamiento con la RS \‘xj\f\\f |
barra (D en el punto A. En el instante de la figura Y ¥ S
el angulo en B es recto. Determinar, en base de la L x ;;‘\\\1 \;',x
proyeccion indicada, los valores o;y w,, de la N\
barra (D y del disco @ respectivamente. cb=t Il
Solucién

1).- Calculo de la velocidad de “C”, si D’ pertenece a (3) coincidente conD y w3 = w, =@

I7C = I7D’ +(U3I_() X TD’C
Si:

0 0
~
ey

Vy =V, + @y X T + I7D'/4 =V(—cosepT+sing])

V, =V(—cos@T+sing)) + wsK X £(—cospi + sengj)

V, = (—Vcosp — wlsen)i + (Vsengl — wlcos@)] — wovvveeceeeeeeeenn.. (1)

2).- Calculo de la velocidad de “C”; tomando como punto de referencia a “A”.
‘_/)C == ‘_/:4 + 52 X FAC ,Si V)A - (L)IE X FBA - (1)1]_() X (—fCOSgO?)

V. = —w,£cose] + w,k X (—1)J = w,rt — w fcospj
Igualando (1) y (2)

w,r = —(vcosp + wfsenp) —> w, = —%(vcoscp + wfseng)

Yavs



W, = — % (vcosg + wtseng) k  (Unidades de aceleracion angular)
—w,fcosp = vsengp — wfcose
W =w— %tan © k (Unidades de aceleracién angular)

3.- Las palas @ del ventilador de eje CD son
propulsadas por el motor ), que se mueve con ® E
constante y conocida con respecto a la plataforma (.
La transmisién del movimiento es mediante una correa ~ £ 7
que es accionada por la polea de radio r del motor. La ‘ /\ |3
polea del ventilador es de radio kr. La plataforma S :

estd girando alrededor de un eje vertical fijo con Q

también constante y conocida. Determinar en el instante
considerado:

a).- La aceleracion angular del sdlido 3 y aceleracion
del punto E.

b).- La aceleracion del punto G de la correa, la cual
tiene inclinacion 0 respecto al eje y.

Datos: AB=d, BC=h, AF=DC={, DE=R, FG =b.
Solucién

1).- Calculo del movimiento angular de las palas &
a) Calculo de la velocidad de la faja (no hay deslizamiento) en (D
VG/1 = wr

b) Calculo de la velocidad angular de (3 con respecto al marco (D.

wr w

T kr Tk

c¢) Célculo de la velocidad angular de 3 respecto al marco inercial

— — — w > 7
w3 =w3; +w, =—1+ Qk
3 3/1 17 g

d) Calculo de la aceleracion angular de 3respecto al marco inercial

0
. -~
= N
(1)3 = (I)3/

§l'} ol

+ w; X W3, +
1 1 31



W3 = —J (Unidades de aceleracién angular)

2).- Calculo de la aceleracién del punto “E”

C_l)EIC_l)D+§3XFDE+53X(53XFDE)

QL
)

[l
§l'} ol

X Tap + @01 X (@B X

?b‘l'

p) = 0k x (Qk x (~di + hk — £1))

dp = Qk x Q(di — £)) = Q%(£ 1+ d)

o W, - - wQ |
e w - oQ)\ oQR, o?R.
G)X(G)XTDE):(—I,-}-QI()X(—?]): k l_k_Zk
=, wQ RE QoR |
X = —] X =
W3 X Tpg k ] X l
Luego:
dp = (sz + ZQ;’R) T+0%dj - °i—2RE (Unidades de aceleracion)

3).- Calculo de la velocidad de “G”

a) Calculo de la aceleracion de “G” respecto a la plataforma
C_l)G/1 = 0
b) Calculo de la aceleracion de “G” respecto del marco inercial

0
-

XFAG +QX(§XFAG)+2§XVG/1+5G/1

Q3o

+

Q
Q

[l
2o

g = QO x [ﬁ X (lf + bE)] + 20K X or(—cos6r + sendj)
d; = —Q%lf + 2QwrcosOt

d; = (—Q%f + 2Qwrcos®)T  (Unidades de aceleracion)



