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Movimiento Circular

El movimiento circular es el que se basa en un eje de giro y radio constante, por lo cual
la frayectoria es una circunferencia.

Si la velocidad de giro es constante hablamos de movimiento circular uniforme, caso
particular de movimiento circular, con radio, centro fijo y velocidad angular constante.

dngulo entre la
particular y el sistema

v = velocidad tangencial
do — de coordenadas fijo

w=—
dt
// velocidad angular
ff//
/ dw d?@ oracis |
aQ=—=—: aceleracién angular
dt  dt?

Se puede realizar un cambio de variables a coordenadas polares
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Figura 1 - Esquema de un movimiento g — sen(@) 2+ COS(Q) y

circular genérico
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Figura 1 - Esquema de un movimiento
circular genérico
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En forma andloga se puede obtener

d=—182¢+7r00=—rw?f+rabd

El cociente de las aceleraciones de dos cuerpos ( o dos puntos del mismo cuerpo) en interaccion

mutua es constante

Sia;y a, estdn sobre la misma
linea
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le F1+ ?:"zx F2=1—”’1><m15i1+?_"'2><m2§2:0

Observemos esta derivada femporal

dt ('Fl X ml'i}l -+ Fz X mzﬁz) = 1:21 X mlfi; + ?_'"2 X mgaz + '31 X mlﬁl + 1"7’2 X mzﬁz
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By X My By = B X MyBy = 0 Por ser el producto
vectorial de dos
l vectores paralelos
d - -3 - - - = - =
E(Tl XmuUy + 1 Xmety) = X Fi+ X F, =0
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Momento angular Momento angular
de la particula 1 de la particula 2
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T =P X + 7 X M = cte ; La asuma de los vectores momento
- 1¥1 T 1z b2 — i angular respecto de un punto fijo
es constante




Cuerpo rigido y Momento de Inercia

Se define cuerpo rigido como aquel que no sufre ~ Unsistema de particulas cuyas
deformaciones por efecto de fuerzas externas . " posiciones relativas no cambian.
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Teorema de Chasles: El movimiento general de un sélido rigido
resulta equivalente a una rotacion pura alrededor del eje
central del sistema de rotaciones w; (i=1, 2, ...) mds una
traslacion a lo largo de dicho eje.

U, =0+ wx(r —7;)
\

Vector velocidad
de rotacién del
cuerpo
Momento de inercia del
cuerpo respecto del eje
de rotacion que pasa
por el origen de
coordenadas

Energia cinética del cuerpo rigido.
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Experiencia

« Primera etapa : Familiarizarse con la medicion de velocidad angular de un disco rotando

h="

Derivando

hoy = K0, l
temporalmente

K, = Ho,

N\

aceleracion angular

disco
rigido

rueda
ranurada

« Seutiliza una rueda ranurada (de radio r;) y un photogate

disco
rigido

Fotosensor €—

rueda
ranurada




* Hacemos girar manualmente ambos discos y calculamos la velocidad de la rueda ranurada (polea
inteligente) por medio del photogate.
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 Elegir una adecuada velocidad de muestreo

J * Calculamos la velocidad angular de la rueda
J ranurada a partir un grafico dngulo barrido vs
]

Voltaje (V)

tiempo. Estimar errores
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f {\ ! , { * La polea tiene 10 ranuras.
\

« Con esa informacion se obtiene la velocidad
angular del disco rigido considerando
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* Hacer esta experiencia tres veces.




Poies
inteligents

Soporte polea « Segunda etapa : Medir la aceleracién angular del disco rigido

inteligente bajo la accién de una fuerza constante.
Bands . . .
" elastica « Estimar el momento de inercia

Husilio
Biato

principal

* Vincular una polea central del disco a una pesa (masa

Poles colgante) mediante un hilo que pasa por una polea auxiliar.
T
P—-T=map Balance de fuerzas
Mordaza
Universal l
m e N - .,
_ Txr = Il;,a Ecuacidén del torque (*)
{Vista lateral) -
Masa
catgante
— /7 .
Tx? — T,, = I a Ecuacién del torque (con rozamiento)
radio de la polea donde
se enrrolla el hilo
V=Y,
"o, = K,
Reemplazando en la
ec. del torque (*) 2
m(g—ay) =T >  a(mrs+ 1) =mgr —1,,,

a,, = ar
Si la masa desprende
del hilo

.y / —
desaceleracion ————= a'lg = —Tpp,



Ponemos a funcionar la adquisicién de datos (del canal de photogage)
Liberamos el peso y el disco comienza a girar.

Se calcula la velocidad angular a distintos fiempos y se grafica (de su pendiente se obtiene
la aceleraciéon angular).

Se hace la misma medicion para la desaceleracion ( se libera la masa una vez que se llega a
la extension maxima del hilo)

Lo hacemos para tres pesos y para dos poleas del disco rigido
Con las ecuaciones

a(mr2 + I,,.) = mgr — t,,,
!I —
A lsr = —Troz

se pueden calcular el momento de inercia y el torque de rozamiento.

Medicién 1 (polea chica)
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Tercera etapa : Medicidn de la posicién de la pesa (masa) en funcién del tiempo

Masa m

-

Sensor de
posicion

Figura 5. Esquema del dispositivo experimental. Donde m es la masa utilizada y h la distancia entre

la masa y el sensor de posicion.

Calibrar el sensor de posicion. Encontrar la
frecuencia de muestreo adecuada. Estimar el
error.

Hacer la experiencia par dos masas. (40 gy 120 g
aprox).

Obtener la fuerza de rozamiento a partir de la
variacién de energia mecanica.
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Figura 7 — Gréfico que muestra los datos adquiridos para una

repeticion del experimento.




