
Cuerpo rígido

Trabajo de fuerzas



Definiciones: TRABAJO DE UNA FUERZA

𝑊 𝐹 · 𝑑𝑟

• Esto no cambia, sólo hay que considerar el desplazamiento del punto del 
cuerpo rígido donde se aplica la fuerza

• Si la fuerza es constante,  

𝑊 𝐹 · ∆𝑟 · 𝑐𝑜𝑠𝛼



Ejemplo 1
• Un disco de masa M y radio R rueda sin deslizar por una superficie 
horizontal cuando se aplica una fuerza F a una distancia r del CM.
• Determinar el trabajo de la fuerza F cuando el CM se desplazó una distancia d.

A



Ejemplo 1
• La definición de trabajo es

𝑊 𝐹 · 𝑑𝑟 𝐹𝚤̆ · 𝑑𝑥 𝚤̆ 𝐹 · 𝑑𝑥

• ¿Cómo determinamos el desplazamiento del punto A?

• Usando condición de rigidez, como el disco rueda sin deslizar 
• → 𝑣 Ω 𝑟 → Ω𝑅𝚤̆  → 𝑣 Ω𝑅 → 𝑑𝑥 𝑑𝜃𝑅
• → 𝑣 Ω 𝑟 → Ω 𝑅 𝑟 𝚤̆  → 𝑣 Ω 𝑅 𝑟  → 𝑑𝑥 𝑑𝜃 𝑅 𝑟

• Entonces: 𝑑𝑥 𝑑𝑥



Ejemplo 1

𝑊 𝐹 · 𝑑𝑥 𝐹 ·
𝑅 𝑟

𝑅 𝑑𝑥

𝑊 𝐹 ·
𝑅 𝑟

𝑅 𝑑𝑥 𝐹 ·
𝑅 𝑟

𝑅 · 𝑑



Ejemplo 2: ítem b

A



Ejemplo 2
• DCL del objeto

𝑊 𝑃 · 𝑑𝑟 𝑃𝚥̆ · 𝑑𝑥 𝚤̆ 0

𝑊 𝐹 · 𝑑𝑟 0

𝑊 𝑁 · 𝑑𝑟 0

La normal podría mostrarse como aplicada en el 
centro de masa. En ese caso el trabajo también es 
cero porque la fuerza es perpendicular al 
desplazamiento del CM



Ejemplo 2

𝑊 𝑇 · 𝑑𝑟 𝑇𝚤̆ · 𝑑𝑥 𝚤̆ 𝑇 · 𝑑𝑥

• ¿Cómo determinamos el desplazamiento del punto A?

• Usando la condición de vínculo con el bloque (b) por una soga inextensible
• → 𝑣 𝑣 → 𝑑𝑥 𝑑𝑦 . Esto significa que se desplaza una distancia d en el eje x 
(hacia positivos, ya que el desplazamiento del bloque es hacia los negativos)

• Entonces:

𝑊 𝑇 · 𝑑𝑥
,

𝑇 · 𝑑



Ejemplo 3: ítem d

A B



Ejemplo 3
• DCL de la polea

𝑊 𝑃 · 𝑑𝑟 0

𝑊 𝐹 · 𝑑𝑟 0

Como la polea no se traslada, el CM es el CIR



Ejemplo 3

𝑊 𝑇 · 𝑑𝑟 𝑇 𝚥̆ · 𝑑𝑦 𝚥̆ 𝑇 · 𝑑𝑦

• ¿Cómo determinamos el desplazamiento del punto A?

• Usando la condición de vínculo con el bloque (mA) por una soga inextensible
• → 𝑣 𝑣 → 𝑑𝑦 𝑑𝑦 . Se desplaza una distancia d en el eje y hacia abajo.

• Entonces:

𝑊 𝑇 · 𝑑𝑦 𝑇 · 𝑑



Ejemplo 3

𝑊 𝑇 · 𝑑𝑟 𝑇 𝚥̆ · 𝑑𝑦 𝚥̆ 𝑇 · 𝑑𝑦

• ¿Cómo determinamos el desplazamiento del punto B?

• Usando condición de rigidez, como la polea sólo gira (𝑣 0)
• → 𝑣 Ω 𝑟 → Ω𝑟𝐽  → 𝑣 Ω𝑟 → 𝑑𝑦 𝑑𝜃𝑟
• → 𝑣 Ω 𝑟 → Ω𝑅𝐽  → 𝑣 Ω𝑅 → 𝑑𝑦 𝑑𝜃𝑅
• Entonces 𝑑𝑦 · 𝑑𝑦 . 

𝑊 𝑇 ·
𝑟
𝑅 · 𝑑𝑦 𝑇 ·

𝑟
𝑅 · 𝑑𝑦 𝑇 ·

𝑟
𝑅 · 𝑑


