LECCION 9: DINAMICA DEL SOLIDO
RIGIDO

* 9.1.-Movimiento del c.d.g. de un soélido rigido.

« 9.2.-Cantidad de movimiento.

- 9.3.-Momento cinético.

« 9.4.-Teorema del momento cinetico. Consecuencias.

 9.5.-Dinamica de un brazo articulado.
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9.1.-Movimiento del c.d.qg.

£y f Sf =0
dm/ ’ v
<//>( dzf
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fi son las fuerzas internas, o fuerzas elasticas
Fi son las fuerzas exteriores (incluso las reacciones)
72—
d°r

3* Ley de Newton: dm? =2 (f:i + fi)
dm
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9.1.-Movimiento del c.d.qg.

Extendiendo la 3 Ley a todo el solido:

jdm _j(ZF+Zf) ZF

dz
dt*

o~ 2 2
jdmzzr:;lz{jfdm} d —[icM]=M
\ t t" v

= Mag

ZE =Mag
v

E son las fuerzas exteriores (incluso reacciones) Geselc.d.g.
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9.2.-Cantidad de movimiento

d
d vdm=|—dm=—(|rdm) = —(Mr1- ) = Mv
Jp i idt dt(i ) dt( ) G

ﬁ:M{;G

Geselc.d.g.
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9.3.-Momento Cineético

L, = [T AVdm
v

Lo=[fAavdm= [TA(Vy,+DAT)dm = [F AV dm+ [T A (D AT)dm
v v Vv

@/\Vodm=(ﬁdm)/\VO =Mg@<
v v

1

I =x,i,+y,]j; +z/k, 1(I)zooxil+00yj1+0)zkl

[TA@AT)dm = [ (10— (F@)F)dm = [(x] +y] +2]) (0,1 + O, j, + 0,k )dm—[ (x,0, + y,0, +2,0,)(x,i, +y, j +z,k,)dm
v v v v
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9.3.-Momento Cineético

[TA@AT)dm = [ (10— (F@)F)dm = [(x] +y] +2)) (0,1 + @, j, + 0,k )dm—[ (x,0, + y,0, +2,0,)(x,i, +y, j +z,k,)dm
\Y \Y \Y \Y

Desarrollando la componente 1:

< D D 9 2 _ 2, .2 _
i J((x] +y) +2)0, — X0, - X1y, —X;Z,0,)dm = 0, [ (yi +z7)dm —0, [ Xy, dm-o, | x,z,dm =

A% A4 A4 A%

=L,o, -P,0,-P,0, Ix I;(y P,

Jii=-P 0, +Lo, -P,0,

Por analogia:
kjii;=-P,0,-P, 0, +1,0,

i Ix _ny _sz Wy
Es decir: if AOAT)dm=|-P_ I -P, j|o,
—P —P I )]

ZX zy z z
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9.3.-Momento Cineético

Por tanto:
i Ix _ny _sz\ /wx\
Lo=MigAavo+|—P, I, —P,[|0,]|=MigAv, +I
—P,x Py, I, o,/

Todos los vectores de esta ecuacion estan escritos en el sistema movil

Si el sistema de referencia mévil lo situamos en G = I5 =0

o el origen del sistema de referencia mévil es fijo = vy =0
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9.3.-Momento Cineético

S1, ademas, los ejes moviles son principales de inercia (Pxy=Pxz=Pyz=0):

T, 0 0\,
y o, | =Lo, +1o,)+1,0k,
\0 0 [ J\o,/

'
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9.4.-Teorema del Momento Cinético

S1 calculamos la variacion del momento cinético en el tiempo:

dL_O:jE/\Vdm+jf/\d—Vdm= ijﬁdmzij(E+fi)
dt v dt v dt v \

!

vAv=0

dm=21\71i =1\7If)Xt
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9.4.-Teorema del Momento Cinetico.
Consecuencias

S1 el mom. cinético esta escrito en el sistema movil, que es 1o mas
sencillo, y éste esta situado en G, su derivada sera:

17 1=

L L — g —_— g =
dlbe — 0 Lo 1(x)/\lLO :Iloc+1(x)/\1LO

dt dt

) 1@ =I'a
dt dt

= I: matriz de 1nercia

O es un punto fijo 6 el c.d.g.
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9.4.-Teorema del Momento Cinético.
Aplicacion
S1 el movimiento es plano, y el sistema movil esta situado en G:
V4 . —
) ! ® =0k, S T o0
~ . A =
Lot L,=1mKk, O
. @

Innext _1lz
Mgy =l'a

En médulos: Mg =Ia




