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Existen tres tipos de movimiento plano de un cuerpo rigido

Trayectoria de traslacion curvilinea

Trayectoria de traslacion rectilinea

Rotacion alrededor de un eje fijo
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» Traslacion. Este tipo de movimiento ocurre cuando una linea en el cuerpo permanece
paralela a su orientacién original durante todo el movimiento.

v" Si las trayectorias del movimiento de dos puntos cualesquiera del cuerpo son lineas
paralelas, el movimiento se llama traslacion rectilinea.

v' Si las travectorias del movimiento se desarrollan a lo largo de lineas curvas
equidistantes, el movimiento se llama traslacion curvilinea

« Rotacion alrededor de un eje fijo. Cuando un cuerpo rigido gira alrededor de un eje
fijo, todas sus particulas, excepto las que quedan en el eje de rotacion, se mueven a lo
largo de trayectoras circulares
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Movimiento plano general
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« Movimiento plano general Cuando un cuerpo se somete a un movimiento plano
general, experimenta una combinacion de traslacién y rotacion. La traslacion se
presenta en un plano de referencia v la rotacion ocurre alrededor de un eje
perpendicular al plano de referencia.

o Traslacion curvilinea
Movimiento plano general

I.
Traslacion rectilinea Rotacion alrededor de un eje fijo
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Se estudio previamente en capitulos anteriores

* Posicién + Veloadad + Aceleracion

W & dr d‘l : H
r=x1+y + zk v=f!;=ﬂ_ri+-.i;ruj+'r:zk a=--=adi+taj+ak
‘__ )
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Rotacion alrededor de un eje fijo
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Rotacion alrededor de un eje fijo
Cuando un cuerpo gira alrededor de un eje fijo, cualguier punto P localizado en él se
desplaza a lo largo de una trayectoria circular 1

)

+ Posicion angular w P
La posicion angular de r esta definida por el

angulo 6, medido desde una linea de referencia fija
hasta r

» Desplazamiento angular

El cambio de la posicion angular, el cual puede
medirse como una diferencial df# , se llama
desplazamiento angular
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Rotacion alrededor de un eje fijo
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+ Velocidad angular

El cambio con respecto al tiempo de la posicion angular se conoce como velocidad angular
w, llamada omega

do
W=

dt

« Aceleracion angular

La aceleracion angular a, llamada alfa, mide el cambio con respecto al tiempo de la
velocidad angular.

dw dzﬁ
= — o
T dr drz
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Aceleracion angular constante
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Si la aceleracion angular del cuerpo es constante, @, entonces cuando se integran las
ecuaciones se encuentran soluciones similes al del movimiento rectilineo

®Ww = wy + a.l
0 =60+ wyt + %af
W = wf + 2a.(0 — 6p)

Aceleracion angular constante

Notese que wy equivaldria a la velocidad angular inicial, asi como 83 equivale a la posicion
angular inicial
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Anahms de un puntu P en la per:ferle de un cuerpn

» Movimiento de un punto P

Cuando un cuerpo rigido gira, un punto P se desplaza a lo largo de una trayectoria circular
de radio r con centro en el punto O puede darse:
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Analisis de un punto P en la periférie de un cuerpo
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« Posicién y desplazamiento

La posicion de P esta definida por el vector de posicion r, el cual se extiende desde O hasta
P. 51 el cuerpo gira d@ entonces P se desplazara:

ds = rd@
» Velocidad » Aceleraciéon
V= wr a, = ar
8y = (uzf'
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Rotacion alrededor de un eje
movil
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Analisis de movimiento relativo
o i i
Se hara uso del analisis de movimiento relativo que implica dos conjuntos de ejes de
coordenadas. Recordando que, los ejes de este sistema de coordenadas se trasladan con

respecto al marco fijo, pero no giran con la barra

L
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X
Referencia
Irasladante
B
drg /B
Tiempo ¢ Tiempo 1 + di

Relerencia fija
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Analisis de mnwrnlentn relativo - Velocidad
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El vector de posicién relativa rg 4 denota la posicion de B medida con respecto a A

g — K4 + rE‘;’A

+ Velocidad

Trayectoria
del punto A

Yg = VAo t+ Vp/a

=
I

TA']‘ () xrBfA

Trayectona
del punto B

I'raslacidn Rotacion alrededor del

Movimiento plano general punto base A
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Anﬁlisis de movimiento relativo - Aceleracion
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ap = a4 + (aga) + (apa),

Rotacion alrededor del
punto base A

Ing. Alex Zavala Chavez
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