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Condiciones para el equilibrio de un cuerpo rigido

IEGFEREEREDR IBEEEREE Trers | EEEERDI Iri TIFY Tr TR T g TEFry
| SRR FLSRIERART A S FRENENEE I EAFAAEE R R ENANI FrFrEELER SEASFEARERE | B

Un cuerpo que esta sometido a un sistema de fuerzas externas v momentos de par es el
resultado de los efectos de fuerzas gravitatorias, eléctricas, magnéticas o de contacto
causadas por cuerpos adyacentes.

Las fuerzas internas causadas por interacciones ocurren en pares colineales iguales pero
opuestos y por consiguiente se cancelaran, lo cual es una consecuencia de la tercera ley de
Newton. Si tanto la fuerza como el momento de par resultantes son iguales a cero,
entonces se dice que el cuerpo esta en equilibrio
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Equilibrio de un cuerpo rigido en
dos dimensiones
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Equilibrio bidimensional
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Siendo el caso donde el sistema de fuerzas que actia sobre un cuerpo rigido se encuentra
o puede ser proyectado sobre un solo plano y, ademas, cualesquier momentos de par que
actten sobre el cuerpo se dirigen de manera perpendicular a dicho plano.

Este tipo de sistema de fuerzas y momentos de par suele denominarse sistema de fuerzas
coplanares o bidimensionales
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Diagrama de cuerpo libre
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La aplicacion exitosa de las ecuaciones de equilibrio requiere de una especificacion
completa de todas las fuerzas externas conocidas y desconocidas que actian sobre un
cuerpo. La mejor manera de tomar en cuenta esas fuerzas es trazar el diagrama de
cuerpo libre del cuerpo, el cual lo representa aislado o “libre” de su entorno, esto es, un
“cuerpo hibre”. Sobre este bosquejo es necesario mostrar todas las fuerzas y los momentos
de par que ejerce el entorno sobre el cuerpo, de manera que cuando se apliquen las
ecuaciones de equilibrio se puedan tener en cuenta estos efectos.

* Reacciones en los soportes

Son los diversos tipos de reacciones que ocurren en soportes y puntos de contacto entre
cuerpos sometidos a sistemas coplanares de fuerza.

S1 un soporte evita la traslacion de un cuerpo en una direccion dada, entonces se
desarrolla una fuerza sobre el cuerpo en esa direccion. Si se evita una rotacion, entonces
se ejerce un momento de par sobre el cuerpo.
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Diagrama de cuerpo libre
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« Peso y centro de gravedad

Es la fuerza resultante conocido como el peso W del cuerpo, y a la posicion de su punto de
aplicacion como al centro de gravedad. Cuando el cuerpo sea uniforme, o esté hecho de
material homogéneo, el centro de gravedad se localizara en el centro geométrico o
centroide del cuerpo: sin embargo, si el cuerpo no es homogéneo o tiene una forma poco
comun, entonces se debera calcular la ubicacion de su centro de gravedad G.

* Modelos 1dealizados

Para ello se debe considerar un modelo analitico correspondiente o modelo idealizado que
dé resultados que se aproximen lo mas posible a la situacion real. Para ello, tiene que
hacerse una seleccion cuidadosa de manera que el tipo de soportes, el comportamiento del
material v las dimensiones del objeto queden justificados.
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Diagrama de cuerpo libre
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Diagrama de cuerpo libre
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Diagrama de cuerpo libre
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Diagrama de cuerpo libre

Al Rt et iiiiatiitiiy
3. Rough surfaces
_ .
/ =
i e
kR 14’
N
4. Roller support
N‘
N
5. Freely sliding guide
:bu:_[ @o P
N N

Ing. Alex Zavala Chavez




Dlagrama de cuerpo libre

S EDEER PR VR BB ERCEE R RN EEEEEERR B
ii:.i.';'l:.i__ ht!—,’.‘n.;;:...::.‘f.sﬁ:;':-

2 B F 8.

g
F

3

LK ]
L]
Eny
==
=

7. Built-in or fixed support

g A

._|-|

ar

A

~Weld

Ing. Alex Zavala Chavez




Diagrama de cuerpo libre
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Diagrama de cuerpo libre
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Diagrama de cuerpo libre
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Dlagrama de cuerpn libre
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Equilibrio de un cuerpo rigido en
tres dimensiones
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Diagrama de cuerpo Iihre
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Diagrama de cuerpo libre
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Diagrama de cuerpo libre
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Diagrama de cuerpn Iihre

S1 i i st ida ittt dinddaiatadattoniedntitiintitiintislit
J ¥ A
F
F, ’
ritula esférica
(3)

chumacera simple

(6)

chumacera simple
con flecha cuadrada

Ing. Alex Zavala Chavez




Diagrama de cuerpo libre
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Dlagrama de cuerpn Ilhre
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