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Fuerza elastica .

+ En forma muy general, en fisica llamamos “fuerzas elasticas” a las fuerzas no
disipativas que se generan en un cuerpo (o sistema) en respuesta a una
deformacion. Es decir cuando se modifican sus dimensiones (largo, ancho,
altura, angulos) respecto de sus dimensiones en equilibrio o “libres”. Estas
fuerzas son restitutivas.

» Las deformaciones “elasticas” son reversibles, mientras que las “plasticas” no
lo son (el sistema queda deformado).
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Depende del material, la recuperar su forma original luego de ser
temperatura, la geometria F=kdlL deformados por fuerzas externas pequefias.




Resorte d'\

F
Objeto elastico facilmente deformable (constante k menor que los cuerpos con los que interactua)
En un resorte genérico k depende de muchas variables.
Es dificil de calcular pero facil de medir
Al poner un cuerpo solidario a un resorte, este ejerce una fuerza
de vinculo sobre el cuerpo proporcional a su deformacién.

k, M Modelo:
+ Solo se deforma el resorte
* k no depende de la deformacion
Ty + Se desprecia el rozamiento F, = k(x — xg)
P—F, =mi

mi =mg — k(x — xg)

A

La relacion entre M y k definen x, mg = k(xeq - xO)
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Veamos ahora las fuerzas sobre el resorte, en equilibrio: &

Iy

IFv d bk

Pr+FE —FE =Mg—F,—F, =0

k. M Yavimosque: mg—F, =0

R Si M « m = podemos despreciar Mg K F, = F, =F,

Caso contrario, vamos a medir una diferencia constante entre ambas

e
m

A

La relacion entre M y k definen x,
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Experimento 1:

Fuerza ejercida sobre

Sensor de Fuerza

i
[

Ax :[ F, Fuerza ejercida sobre
la masa por el resorte
o

v

e = Sensor de posicidn

el sensor por el resorte

.

.

Dual-Range Force Sensor Vernier
Rango de 0.01a 50 N.
Tiene dos rangos de fuerza .
+10 N con una resolucién de 0.01N
+50 N con resolucién de 0.05 N.

La sefial de salida es analdgica.
Se digitaliza al pasar por el conversor A/D.

Ax = (Xeq — x0) ‘mg =kAx =F,

Variar m Objetivos:
Medir Ax(m) e calcular k
Medir F,(m) « CompararF, y F,
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Movimiento oscilatorio arménico simple d'\

Modelo:

« Solo se deforma el resorte

* k no depende de la deformacion

» Se desprecia el rozamiento

» Se desprecia la masa M del resorte (M < m)

Fo(t) = k(x(t) — xo)

Ip mjé:mg—k(x—xo) jc':g—ﬁ(x—xo)
x(t) Solucioén: con w? — I3
) J x(t) = Acos(wt + @) + x,q mmg
. Xeq = Xo T+ &k

La relacion entre M y k definen x, Ay ¢ dependen de condiciones iniciales
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Movimiento oscilatorio arménico simple d'\

d Fi

e

posicion:  x(t) = A cos(wt + @) + Xgq

Velocidad:  X(t) = —Aw sin(wt + @)
#(t) = —Aw? cos(wt + @)

fuerza: F(t) = —Amw? cos(wt + ¢@)

mg — F,(t) F,(t) = —Amw? cos(wt + ¢) + mg
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Experimento 2:

| T |
x(t) = Acos(wt + @) + x¢q

2 _ k
con we = —
m
mg
xeq=x0+T

Ay ¢ dependen de condiciones iniciales

&

NN
1\ Jf

3

OV S-SR TP TP WP

5 B K B K B X

T —
" m

Tiemao (s}

Se puede levantar la sefal
de ambos sensores en funcion
del tiempo.

Si M no es despreciable:

2 —_ —
m+M/3

- Sensor de posicidn
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