LECCION 3: EL SOLIDO RIGIDO

« 3.1.-Solido rigido.

« 3.2.-Centro de gravedad 6 de masas.

« 3.3.-Momentos de inercia. Radio de giro.
- 3.4.-Teoremas de Steiner.

 3.5.-Productos de inercia.



3.1.-SOLIDO RIGIDO
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Todos los dp forman un sistema de vectores paralelos



3.1.-SOLIDO RIGIDO

e Si1 el solido se reduce a una figura plana:

_dm M

= — Sipcte: p=—
ds P

P S

e Si1el sélido se reduce a una linea:
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3.2.-CENTRO DE GRAVEDAD O DE MASAS

Todos los dp forman un sistema de vectores paralelos
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3.3.-MOMENTOS DE INERCIA

m" m.d.1. respecto de un ¢je:
a7 | Y 2

m.d.1. respecto de un punto:
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LECCION 7: GEOMETRIA DE MASAS

7.4.-Teoremas de Steiner. 1°
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3.4.-TEOREMAS DE STEINER

Ig = [y s7pdY = [, [ (6, =%)7 + (v, —y)* pdv =
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3.5: PRODUCTOS DE INERCIA

P, = [, xypdV

p
mx P = jv xzpdV

P, = |, yzpdV

S1 alguno de los planos definido por los ejes X,y,z es plano de
simetria del s6lido, todos los productos de inercia en los que
aparece dicho plano se anulan.



3.6.- LA MATRIZ DE INERCIA
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S1 los ejes son principales y el sistema esta situado en G, la matriz de
inercia se denomina matriz central de inercia, y tiene el aspecto:
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