Cuerpo rigido es aquel en que la distancia entre dos puntos cualesquiera del cuerpo es constante
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Vo=wxr Rotacion pura alrededor de un punto fijo con velocidad nula.

Momento de inercia: representa la inercia de un cuerpo a rotar => equivalente a la masa en movimiento lineal
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I=) mr Para un sistema de particulas
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I'= [ ridm= [ pr-dV Para un cuerpo rigido de masa continua



Torgue o momento de una fuerza respecto de un punto o

Equivalente a la 22 ley de Newton en movimiento lineal
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| | T.R.=1.a Solo rotacion
Froz

M.g-T" =M.a Sdlo traslacion
a=0 .y Condicion de vinculo de soga inextensible de masa nula
T=T Soga inextensible; momento de inercia de la polea
despreciable frente al momento de inercia del disco.
w= M.g. rp_ez)
(I + M -rpe )

TFroz = O(‘roz . I => a = OLexp + OLroz
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Momento de inercia del disco o plato: 1=7.50 x 10” kg.m2
Radio del disco 6 plato Rd=12.7 cm.
Radio externo de la polea inteligente  rpi=2.54 cm.
Radios internos poleas en escaleras rpe = 1.50; 2.00; 2.50 cm.



Conservacion del Momento angular

Le=1°. ® Sélo en el caso de rotacion alrededor de un eje principal de inercia
dLe
% TFextO = ;
L Tee” =0 °= constante

https://www.youtube.com/watch?v=T2ug3mkInUA

https://www.youtube.com/watch?v=z-QdvsJUohl



