Dindamica

Restricciones. Cuerpos vinculados



Ejemplo 1 - Datos: Ma, Ms, g. Soga y polea ideal.
Calcular las aceleraciones




DCL B DCL Polea
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Ecuaciones de movimiento

ZF_A:MA'a_A
y)TA_PA:MA'aA

ZF_B:MB°£
Y)Tg —Fs =My -ag



Vinculo: Soga inextensible

* Longitud constante

Ayt

L=YP_YA+YP_YB d2
0= —as— g )dt2

y = —dap




Vinculo: Soga de masa despreciable

 DCL de cada tramo de soga




Vinculo: polea de masa despreciable

 DCL de la polea (fija)

SF.-
T

D
Rotacion

.Y YT, T1:T2




e Ecuaciones de movimiento
T,-P,=M, a,
T.-P,=M,-a,

 Ecuaciones de vinculo
— Soga inextensible

a, =—a,

— Masa despreciable

I =T,=T,=T,=T



 Reemplazo los vinculos en las ecuaciones de
movimiento

T-P, =M, -(-a,)
T-P,=M,-a,
e Resuelvo
P,—P,=(M,+M,) a,
(M, —My)
(M, +Mpg)

dg =0



* Respuesta

.(MA_MB) f
(M, M,)

a; =g

.(MA_MB) A .(MB_MA) H
M, +M) 2 (M, M,)

a, =0



Ejemplo 2 - Datos: Ma, Ms, g. Soga y polea ideal.
Calcular las aceleraciones




V+




Ecuaciones de movimiento

ZF_A:MA'a_A
y)TA_PA:MA'aA

ZF_B:MB°£
Y)Tg —Fs =My -ag



Vinculos

e Sogas inextensibles (L=cte)

Ly =VYpr = Ya+Yppr —Ypy +
0 - _aA — ZQPM

fIA — _zapM

L,

> CI 2
0 Apm dp
dt 2

Apy = Ap




Vinculos

e Sogas y polea de masa despreciable

DCLPM

1TA lT_A

")
\/




e Ecuaciones de movimiento
T,-P,=M,-a,
T.-P,=M,-a,

 Ecuaciones de vinculo
— Soga inextensible

— Masa despreciable



 Reemplazo los vinculos en las ecuaciones de
movimiento

TA_PA: MA'(_zaB)
ZTA—PB :MB-aB

e Resuelvo

2P, —P,=(4M ,+M;)-a;

.(2MA_MB)
(4M , +M;)

dg =0



* Respuesta

.(ZMA_MB)]‘
(4M, +My)

a, =g

.(ZMA_MB)j‘
(4M, +M;)
.(MB_ZMA)j‘
(4M , +M;)

> |
|

A__2g

> |

Azzg



Ejemplo 1 - Datos: Ma, Ms, g, A. Soga y polea ideal.
Calcular las aceleraciones




V+




Ecuaciones de movimiento

ZF_A:MA'a_A
y)TA_PA:MA'aA

ZF_B:MB°£
Y)Tg —Fs =My -ag



Vinculos

e Soga inextensible (L=cte)

AYT

L1=FP_FH+FP_FH

d2
----- {]ZZQP_ﬂﬂ_ﬂE

dt *

ﬂﬂZZA_ﬂH




Vinculos

* Masa de soga despreciable




Vinculos

* Masa de polea despreciable

s 75

Q Rotacion

.Y YT, T1:T2




e Ecuaciones de movimiento
T,.-P, =M, -a,
TB — PB =M g " Ap
e Ecuaciones de vinculo

— Soga inextensible

— Masa despreciable

I =T,=T,=T,=T



 Reemplazo los vinculos en las ecuaciones de
movimiento

T-P,=M, -(2A-a,)
T-P,=M,-a,

e Resuelvo

P,-P,.=(M,+M;)-a;, -2M A

:(MA_MB)°9+2MA'A

a‘B
(M, +Mg)




* Respuesta

a_:(MA_MB)'g+2MA'AJ°
’ (M, +Mpg)

a,=(2A-a,)]
_2Ms-A=(M,=My) g -
(M, +My)

A,



