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Objetivos de la clase de hoy

Estudiar un Movimiento
Oscilatorio Amortiguado
en un sistema Resorte-Masa
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Determinar el Coeficiente de ‘
amortiguamiento viscoso (f),
empleando diferentes
modelos del método de
cuadrados minimos
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Estudiar un Movimiento Oscilatorio Amortiguado ....
LA VIDA MISMA



;Qué vimos la clase pasada?

Movimiento Armonico Simple (MAS)

L 292 L ey de Newton
%/\/\ éwo

F(t) -

F(t) = A cos(wyt + 0)

¢, Ocurre esto en la

experiencia cotidiana? A: Amplitud k
@: Fase




Fuerza viscosa o de friccion

La fuerza viscosa o friccidn viscosa
aparece cuando un objeto solido se
mueve en el seno de un fluido

=
L * Proporcional a la velocidad " ‘ T

e Sentido contrario a esta [l
* Se opone al movimiento

Fuerza viscosa o F
- - = —DVD
de ficcion f B
Coeficiente de / Velocidad del
amortiguamiento viscoso objeto



Oscilaciones Amortiguadas

DETERMINAR EL coeficiente de amortiguamiento
viscoso ([3) EN UN SISTEMA AMORTIGUADO

292 Ley de Newton
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Oscilaciones Amortiguadas

292 Ley de Newton —_—

w22

—kx — fx =mx — —éx— ¢ = X
1= b
2m

ng +2Ax+ %X =0 = | x(t) =ae Mcos(wt + Q)

J

WA

W = \/Woz - 22 (1 F(t) =Ae Mcos(wt + @) (2)




Tres casos. dependiendo de los valores de los parametros

wz\/wg—)@

[a— Si A < w, elsistema esta subamorticuado = oscila ]
X

—

b-Si A = w, el sistema esta criticamente amortiguado No

c-S1 A > w, elsistema esta sobreamortiguado oscila




Oscilaciones Amortiguadas

F(t) = Ae *cos(wt + @) (2) Si 1 < wyg
Fﬂ\ Sistema SUBAMORTIGUADO
A e—]Lt
f « Amplitud decae
A exponencialmente
A e Mcos(wt + 0)
- * Periodo constante,
e independiente de la
A — ;
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¢ Varia la Amplitud?

¢, Varia el periodo de oscilacion?



EXPERIMENTO

DETERMINAR el coeficiente de amortiguamiento
viscoso ([3) EN UN SISTEMA AMORTIGUADO

A partir de medir F(t) para 1 masa y empleando

3 modelos diferentes del método de cuadrados minimos



EXPERIMENTO

DETERMINAR el coeficiente de amortiguamiento
viscoso ([3) EN UN SISTEMA AMORTIGUADO

F (V)|

4|

# A partir del Grafico de

F(t) y un modelo No lineal. AF??

F(t)=Ae *cos(wt+ @)+ F, | ,|

O Muchos pardmetros 2|

L Sensible a las condiciones iniciales

U Hay que incorporar parametros iniciales
Tiempo (s)

Srafico de RESIDUOS!

Fy: Fuerza en el equilibrio

A, w,0, Fy: parametros libre



EXPERIMENTO

DETERMINAR el coeficiente de amortiguamiento
viscoso ([3) EN UN SISTEMA AMORTIGUADO

* f artir del Grafico de F OV
I?(:‘)) ytun mfdelo No lineal. :; i
<

F(t) = Ae *cos(wt + 0) + F,

1.0

AF?? 0.5
0.0
Midan F(t) en equilibrio y obtengan .0 0.5 1.0

la estadistica: statistic

Anoten también el resultado de F|



EXPERIMENTO

DETERMINAR el coeficiente de amortiguamiento
viscoso ([3) EN UN SISTEMA AMORTIGUADO

# A partir del Graficode  'm

los maximos (o minimos) " Dator cxpurimantae
de F(t) y un modelo No ot
lineal.
Ae M + F,

(] 1 1 1 1 1 1
3 4 5 & 7 |
Tiempo (s}



EXPERIMENTO

DETERMINAR el coeficiente de amortiguamiento
viscoso ([3) EN UN SISTEMA AMORTIGUADO

” Tomando los maximos de F(t). Transformando las
variables y empleando un modelo lineal.

FM — A e_)w + FO

V a

| Aln(Fy — Fg)??
In(Fy; — Fy) = In(4A e )

Ayuda:

6ln(FM—F0) _ 1
OF y (Fy—Fop)

In(Fy, — Fy) =1n(4) — At

Y=aX+Db



DURANTE LA CLASE SE EVALUARA

—> Las 3 Figuras con los diferentes modelos junto con
los graficos de residuos.

— La expresion de los 3 resultados de 3 (SIEMPRE con
2 cifras significativas y Unidades!!!).



