
Dinámica 

• Leyes de Newton 

• Masa y Peso 

• Presentación de fuerzas: Normal, Tensión 

• Vínculos: soga de masa despreciable y de 
longitud constante 



Dinámica:  
Las causas 
 del movimiento 

0 



Fuerzas de Contacto:  
• Normal,  
• Tensión, 
• Fricción (rozamiento) 
•… 
 
 
 

 



 
 

Para poder explicar tal variedad de fenómenos  
hacemos uso de modelos (matemáticos) 

 
 

 

1. Observación 

2. Hipótesis 

3. Modelo 

Durante la cursada 
 consideraremos  

objetos puntuales  



Fuerzas de Largo Alcance:  
• Gravitatoria 
• Eléctrica 
• Magnética 
 
 

Muchas veces 
 la nombramos P 
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Vamos a trabajar más ejemplos en lo que sigue de la clase 



https://phet.colorado.edu/sims/html/gravity-
and-orbits/latest/gravity-and-orbits_es.html 

Newton propuso las leyes fundamentales de 
la mecánica que establecen las relaciones 
básicas entre Fuerza y Movimiento 
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Ejemplo a) 

Ejemplo b) 



Sistema de Referencia Inercial 

Se mueven con v lineal constante o están fijos 



“the speed of an object's motion 
is proportional to the force being 

applied” 

(1687) 

Hasta ese momento lo que predominaba 
(aunque había dudas) era la teoría de 
Aristóteles (IV AC) 



• Se trata de Fuerzas Externas (fuerzas ejercidas sobre el cuerpo por otros 
cuerpos de su entorno) 
• Estas ecuaciones son válidas si m es constante y estamos en un sistema de 
referencia inercial. 
 



Masa y Peso 

Fuerza Peso 

La masa es una medida de la resistencia de los objetos a cambiar su estado de 
movimiento: Es más fácil empujar una mesa que un camión y también es más 
fácil frenar une niñe en skate que un camión. 

P= m.g             Siempre apunta hacia el  
   centro de la Tierra 



 







El diagrama de cuerpo libre 
 

Un diagrama de cuerpo libre es un diagrama que 
muestra el cuerpo elegido solo, “libre” de su entorno, 
con vectores que muestren las magnitudes y 
direcciones de todas las fuerzas aplicadas sobre el 
cuerpo por todos los cuerpos  
que interactuan con él. 

 

¿Qué fuerzas (vectores) actúan sobre el cuerpo? 

• Peso 
• Normal 



Condición de Vínculo – Soga ideal 

m2 m1 
F  Hacemos el diagrama de 

cuerpo libre de los 3 
objetos: m1  m2 y soga 



Aproximación de Soga Ideal: 
 

• Su masa es despreciable: ms << m1 y m2 => ms=0 
• Su longitud (L) es constante (es inextensible) 

 
 
 

x2 x1 

L 

Notación 



Vínculos 
*soga 

inextensible 

Para la soga    Para la aceleración 
T1- T2=0 T1=T2T   a1= a2 a 
 
Para la masa 2:     Para la masa 1:  
y) N2-m2g=0     y) N1-m1g=0 
x) T=m2.a    x) F-T=m1.a 


