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En el dia de hoy realizaremos experiencias donde serdn relevantes los siguientes conceptos

v Movimiento rectilineo uniforme (MRU)
v Movimiento rectilineo unifomemente variado (MRUV)

v Leyes de Newton




Movimiento rectilineo uniforme (MRU) y Movimiento rectilineo uniforme variado (MRUV)

Supongamos que queremos medir la velocidad de un cuerpo en MRU.

En forma directa, por ejemplo usando una pistola de velocidad, € .

se obtiene:
v = g :I:. I.:’re(:|5|on del _
instrumento
|

En forma indirecta, midiendo la posicién a dos tiempos distintos, y
luego haciendo el cociente entre la distancia recorrida y el tiempo.

v" Cuando el movimiento es en una direccidn, la velocidad media tiene una sola componente

o e x)y, Axi
=t Cf= = P,
tr—t; At

v" La componente de la velocidad es el valor limite de la componente de la velocidad
media cuando el intervalo de fiempo tiende a cero

lim & y Ax dx
= lim ¥, = lim — = —
Ve T a0 T a0 At dt
v" Silo hacemos para cada componente dr

T



v" Cuando el objeto cambia la velocidad, la aceleracion caracteriza lo rapido que se produce ese
cambio ( en mddulo y direccion)
Vp—v; Av

aceleracion media a = —
tr—t; At

v' Cuando el intervalo de tiempo tiende a cero, definimos la aceleracién como

v' Si el movimiento del objeto es unidireccional (por ej. en la direccidn x, expresada por el versor 7

a=aqal v =i

v" La aceleracién se expresa como .
dv d“x

“= G T ae

v Sila aceleracidon es constante ———> movimiento rectilineo uniforme variado (MRUV)

v(t) = v, + alt —t,) ! Ecuaciones del
a movimiento rectilineo
x(t) = x, + v, (t — t,) + 5 (t —t,)> uniforme variado (MRUV)



v'  Sila aceleracion es cero _— movimiento rectilineo uniforme

X(0) = X+ o (£ = £6) 5 (G tg)? > K(6) = %+ Vo~ £)

v Leyes de Newton
= Primera Ley: Si sobre un objeto no se ejercen fuerzas, la aceleracion del objeto es cero.
=> Segunda Ley: La aceleracion de un objeto es proporcional a la fuerza resultante ejercida

sobre el objeto.

Esto puede ser escrito como

ZFzma

Donde m es la masa del objeto, la cual es el factor de proporcionalidad entre la fuerza
resultante sobre el objeto ), F (sumatm ia de todas las fuerzas que actiian sobre éste) y la
aceleracion de éste a.

= Tercera Ley: A toda accion siempre se opone una reaccion de igual valor, o, las acciones
mutuas de dos cuerpos entre si siempre se dirigen hacia la parte contraria.



m, En un caso ideal :
= Se desprecia la masa de la cuerda

= No hay rozamiento

» La polea gira libremente

= Se deprecia la friccion del aire con el carro y pesa

Como la pesay el carro estdn unidos por la cuerda, tienen el mismo valor de modulo de la
aceleracion.

Por la 2da Ley de Newton, en la direccionx — Fr=m.a

Diagramas de cuerpo libre
—My. g + Fr=—-my.a

= Fp=—-my.a+ my.g

Y

my

a = g &
m, +mg

X m,d

(a) (b}

Aceleracion del carro



Caso de un carro deslizando por un plano inclinado

F,, = Fysenf

Fty —_ Ft cos 8

Figura 3. Se representa un carrito sobre un plano inclinado y su diagrama de cuerpo
libre en ausencia de rozamiento. Fy es la reaccion de vinculo al plano y Fyes la fuerza

peso del carrito.

mea = Fysen =megsenf ——> q .= gsenb



Experiencias

Se utiliza una placa ranurada equi-espaciada.

Se mide el ancho de la ranura con un calibre.

Se coloca una ranura sobre el carro.

A NN

Cuando la luz del photogate atraviesa la

- = ranura y llega al detector, se activa un sefial
que es registrada por la plaqueta DAQ y se
lee en la PC. LED: g when Pgin T2 comecr

beam is blocked from Photogate timer [

@,

m

Figura 4. Esquema de trabajo donde m es la pesa utilizada y A, B las posiciones donde

se encuentra el sensor. . .
v' Elegir una velocidad de muestreo adecuada

(500 - 1000 lecturas/s)

M Experiencia 1
Sensor '
v Se ajusta el largo de la cuerda tal que la masa m llegue
o0 I al suelo antes que el carro pase por el lugar donde se
encuentra el sensor.

v' Se coloca el carro en una posicién x,,

v Se comienza la adquisicion de datos. Se suelta el
movil.

v" Analizar la informacién registrada por el sistema.

v' Verificar que es estamos frente a un MRU 8



4

Voltage (V)
»N w
1 1

-
L

= Datos experimentales |

I — Informacidn bdsica que se espera obtener

from Photogate timer

v ¢Cbmo se logra estimar la velocidad?
v' ¢Qué error atribuimos a la medicién?

T T
0,32 0,34 0,36 0,38
Tiempo (s)

Experiencia 2

v Se separan los sensores Ay B a 40 cm.

4 B v' Al soltar el carro, el mismo debe pasar por la posicion
r__, I l de los sensores estando la cuerda tensa.

QO

v' Se parte con el mévil en reposo en una posicion x,.

v Se comienza la adquisicion de datos. Se suelta el
m movil.

v" Anadlizar la informacion registrada por el sistema.

v Se obtiene la velocidad instantdnea de cada sensor.

a == g v A partir de la diferencia de velocidades en Ay B se
calcula las aceleraciones medias.

v Verificar que se trata de un MRUV



Experiencia 3
v' Se modifica el dngulo del riel respecto de la mesada.

M v' Se separan los sensores Ay B a 50 cm.

A v' Al soltar el carro, el mismo debe pasar por la posicion
B de los sensores estando la cuerda tensa.

v' Se parte con el mévil en reposo en una posicion x,.

v Se comienza la adquisicion de datos. Se suelta el mévil

(velocidad inicial nula)

v" Analizar la informacidn registrada por el sistema.

a= gsenb

v' Calcular la aceleracién y a partir de esta la aceleracién
de la gravedad g

Repetir cada experiencia 5 veces para tener una buena estadistica.



