
Dinámica

Restricciones. Cuerpos vinculados



Ejemplo 1 ‐ Datos: MA, MB, g. Soga y polea ideal. 
Calcular las aceleraciones



DCL A          DCL B          DCL Polea



Ecuaciones de movimiento
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)



Vínculo: Soga inextensible

• Longitud constante

2

2
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d



Vínculo: Soga de masa despreciable

• DCL de cada tramo de soga
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Vínculo: polea de masa despreciable

• DCL de la polea (fija) 

321 TTT
aMF PP





21 TT
Rotacion




• Ecuaciones de movimiento

• Ecuaciones de vínculo
– Soga inextensible

–Masa despreciable
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aMPT

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• Reemplazo los vínculos en las ecuaciones de 
movimiento

• Resuelvo
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• Respuesta
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Ejemplo 2 ‐ Datos: MA, MB, g. Soga y polea ideal. 
Calcular las aceleraciones



DCL A                 DCL B



Ecuaciones de movimiento

AAAA

AAA

aMPTy
aMF




)

BBBB

BBB

aMPTy
aMF




)



Vínculos
• Sogas inextensibles (L=cte)

2

2

dt
d
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BA aa 2



Vínculos
• Sogas y polea de masa despreciable
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• Ecuaciones de movimiento

• Ecuaciones de vínculo
– Soga inextensible

–Masa despreciable

BBBB

AAAA

aMPT
aMPT


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• Reemplazo los vínculos en las ecuaciones de 
movimiento

• Resuelvo
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• Respuesta
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Ejemplo 1 ‐ Datos: MA, MB, g, A. Soga y polea ideal. 
Calcular las aceleraciones



DCL A                 DCL B



Ecuaciones de movimiento

AAAA

AAA

aMPTy
aMF




)

BBBB

BBB

aMPTy
aMF




)



Vínculos

• Soga inextensible (L=cte)
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Vínculos

• Masa de soga despreciable
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Vínculos

• Masa de polea despreciable

321 TTT
aMF PP





21 TT
Rotacion




• Ecuaciones de movimiento

• Ecuaciones de vínculo
– Soga inextensible

–Masa despreciable

BBBB

AAAA

aMPT
aMPT

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• Reemplazo los vínculos en las ecuaciones de 
movimiento

• Resuelvo
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• Respuesta
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