LABORATORIO 1A
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 Movimiento oscilatorio armodnico simple.
 Sensor de Fuerzas.

Miércoles 8 - 14 hs
Gustavo Grinblat - Laura Ribba — Ayelén Santos — Delfina Rodriguez Juiz



®  REPASO DE LAS CLASES PASADAS

Ya sabemos:
Como asignar incertezas a mediciones directas e indirectas

Como informar valores con sus correspondientes incertezas
Medir usando distintos instrumentos

Vi"hln.- phntngate

\r

\"". r .“"0
= puLmiA
Y OROOOO® %
=0

n

Ch1 n
g

‘\ﬂj Vernier
sensorDAQ



REPASO DE LAS CLASES PASADAS

Ya sabemos:

- Como asignar incertezas a mediciones directas e indirectas
- Como informar valores con sus correspondientes incertezas
- Medir usando distintos instrumentos




Hoy vamos a aprender a:

MEDIR FUERZAS o FUERZAS ELASTICAS

* Proporcional al desplazamiento
* Es restitutiva

* Ejemplos: ﬁ — —kAx (k]
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=>mX =mg —k(x —1y)
En equilibrio ¥ =0

mg = k(x — 1)
N

Distintas m dan distintos x

Y=aX+b
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ACTIVIDAD 1

Para distintos valores de m (8 masas, en rango 100-800 g)
medir el estiramiento x del sistema.

v

* Realizar el grafico adecuado y emplear un modelo lineal
para obtener
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Método dinamico
X)mi =mg—k(x—1,)

;Cémo es el movimiento dependiente
del tiempo?
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Método dinamico é

f mx = MO — k X — l /:\ /\ tiemy
ki, g = - x(®

X+ — x‘9+— ec. de mov.

Solucién de la ecuacién de movimiento:

x(t) = xo + A cos(wt + @)

k
Xo: posicion de equilibrio  w: frecuencia angular w = —
A: amplitud @: fase inicial \




Método dindmico é
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Método dinamico

41? nxﬂ/ir\ /:r\ =
T? = Tm : E \/ i \
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¢La masa del resorte afecta a la dindmica del sistema? ;Si!

Usamos una masa efectiva que considera el aporte de la
masa del resorte (m,.):

,  A4m?
T =Tme



ACTIVIDAD 2

Medir la masa del resorte (myr).

v

* Para distintos valores de m (8 masas, en rango 100-800 g)
medir el periodo T del sistema.

* Realizar el grafico adecuado y emplear un modelo lineal
para obtener k.
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Método dinamico

. Como medimos el periodo T del sistema?

k ki,

SRVERN
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x(t) = x5 + Acos(wt + @)

F(t) = Fy + A’ cos(wt + ¢) — Sensor de fuerza

;. Como funciona este sensor?



€ Método dinamico

Sensor de fuerza

Mide fuerzas de empuje y traccion

Voltaje de salida es proporcional a la
fuerza ejercida

Es necesario calibrar el sensor

La senal de salida es analogica, se digitaliza
al pasar por el sensor DAQ

FROEN CODE DFS-BTA

+ 10N 50N

DUAL-RANGE
FORCE SENSOR

L
Wearniear




Método dinamico ——
Sensor de fuerza - Q

+10N +SON

Opciones de rango:

DUAL-RANGE

+ 10N con resoluciéon 0,01 N FORCE SENSOR
+ 50N  conresolucién 0,05 N v

¢En qué rango vamos a trabajar?

:Como calibramos? F(WV)=KO0O+K1-V

Usamos 6 fuerzas conocidas y vemos qué voltaje nos
devuelve. A partir de relacion lineal obtenemos KO y K1.



Sensor de fuerza : Q

+10M +S50M

;Como calibramos? F(W)=KO0O+K1-V e L
FORCE SENSOR

En Motion DAQ:

Configurar canales, Archivos de calibracion
por defecto, Dual Range Force Sensor (10 N)

Para calibrar tenemos que colocar los KOy K1 .
correctos. ;Cuanto tienen que valer para calibrar?

Una vez calibrado con las 6 fuerzas conocidas obtenemos
KO0y K1. Verificamos la calibraciéon y podemos medir.



Método dinamico

Sensor de fuerza

—> resta entre picos
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Al menos 10 periodos T por medicion (ver c6digo)



CP

Método dinamico
Sensor de fuerza

;Como elegimos frecuencia de muestreo?
Queremos evitar tener aliasing
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Para el Viernes 18/10. INFORME grupal

Enviar por mail a: lauragribba@gmail.com

Nombre de archivo: Grupo X (Con X el numero de grupo)

PRESENTACION BASADA EN
VERSIONES ANTERIORES DE:

- Lucia Fama
- Nicolas Torasso
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