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Introduccion.

La cinematica de cuerpos rigidos estudia las relaciones
existentes entre el tiempo, las posiciones, las velocidades vy las
aceleraciones de las diferentes particulas que forman un cuerpo

rigido.

Cuerpo Rigido.

Es un sistema de particulas, que mantienen fijas las distancias
qgue los separan, bajo la aplicacion de una fuerza o momento.
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Traslacion.

Se afirma que un movimiento sera de traslacion si toda linea
recta dentro del cuerpo mantiene la misma direccion durante el
movimiento.

Traslacion Rectilinea Traslacion Curvilinea
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Traslacion.

Consideremos un cuerpo rigido en traslacion, ademas A y B dos
particulas cualesquiera de dicho cuerpo rigido, tenemos que:

A
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Traslacion.

Luego vemos que FB/A se mantiene constante durante la
traslacion, por lo tanto:

dry _dra | drs,
dt  dt dt
y Vg =1,
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Traslacion.

Observaciones:

v Cuando un cuerpo rigido esta en traslacion, todos los puntos
del cuerpos tienen la misma velocidad y aceleracion, en
cualquier instante dado.

v En traslacion rectilinea todas las particulas se mueven en
linea recta paralelas, y su velocidad y aceleracién se
mantienen en la misma direccion durante el movimiento.

v’ En traslacion curvilinea, la velocidad y aceleracion cambian

en direccidn, asi como en magnitud en cada instante.
E,l ,
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Rotacion alrededor de un eje fijo.

En este movimiento las particulas que forman al cuerpo rigido
se mueven en planos paralelos a lo largo de circulos centrados
sobre el mismo eje fijo. Si éste eje intersecta al cuerpo rigido
cualquier particula localizada sobre éste tiene velocidad lineal y
aceleracion nula.

0
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Rotacion alrededor de un eje fijo.

Consideremos un cuerpo rigido de forma cualquiera que gira
alrededor del eje fijo AA" y P un punto cualquier sobre dicho

cuerpo y 7 su vector posicidn respecto a un sistema de
referencia fijo.
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Rotacion alrededor de un eje fijo.
Luego el vector velocidad de la particula P viene dado por:

D= ﬂ - o x. Vector posicion
dt medido desde un
>

punto
perteneciente al
eje de rotacion

— — —
V=wXTrT

Y el vector aceleracion de la particula P es:

Velocidad Angular
. dv dwxr) dw e dr 3= wh
= = = X X — i
T dt ac 7T a

Aceleracion Angular
G=GXT+@X(@xT) a = ak
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Ecuaciones que rigen la rotacion de un cuerpo rigido
alrededor de un eje fijo.

Si este movimiento es funcion conocida del tiempo t, las
derivadas de los parametros de posicion angular (8) , velocidad
angular (w) y aceleracion angular (a) son:

_do_,
T

_do_d%0_,
T T der T

da) d9 da)
T de dt d9
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Ecuaciones que rigen la rotacion de un cuerpo rigido
alrededor de un eje fijo.

Casos Particulares:
v’ Rotacién uniforme (w = ctte, a = 0)

6 =6,+ wt

v’ Rotacion acelerada uniformemente (a¢ = ctte)

w=w,+at

1
0=20, +w0t+§at2

w? = w,?+2a(0 —6,) I
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Figura 3 a Figura 3 b
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Movimiento Plano General.

Es un movimiento plano que no es ni una traslacion, ni una
rotacion. Sin embargo, un movimiento plano puede
considerarse como la suma de una traslacion y una rotacion.

B,
~ -

S y

~ - B, * 7
o 7 7

~

-~ T

Movimiento Plano General Traslacidn con A Rotacién alrededor de A
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Velocidad Absoluta y Relativa del Movimiento Plano
General.

Sean dos sistemas coordenados, uno fijo x,y,z que dan valores
absolutos y uno mévil x’,y’,z".

AN

y

Z,
z
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Velocidad Absoluta y Relativa del Movimiento Plano
General.

Luego la posicion absoluta de |a particula B es:
FB = FA + FB/A
Por lo tanto su velocidad absoluta viene dada por:

iy d7y N gy |
dt  dt dt

ﬁB = ﬁA-{_{;B/A
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Velocidad Absoluta y Relativa del Movimiento Plano

General.
Consideremos ahora la placa representativa: /
1_):4 Vg Y . R
R \Q= wk
Up \
A >
= 0,
B
Movimiento Plano General Traslacion Rotacion alrededor de A
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Velocidad Absoluta y Relativa del Movimiento Plano
General.

Luego :
Ty =FA+FB/A

7_7)3 = 7_7)A+1_7)B/A

Donde:

ﬁB/A = (UE XFB/A

VB, =WXTp

Finalmente el vector velocidad de |a particula B viene dado por:

B
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Dos varillas AB y BD, se unen a tres collarines como se muestra. Si el collarin A se mueve
hacia abajo con una velocidad de 6in/s . Determine: a) la velocidad angular de cada varilla,

b) la velocidad del collarin D.

10) in

100 in
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Aceleracion Absoluta y Relativa del Movimiento
Plano General.

Consideremos ahora la placa representativa:

a
- y
aA N -
a = ak
s i, s
B/ X
— T A,
— € (ds,)
(C_iB At
/a)
Movimiento Plano General Traslacion Rotacion alrededor de A
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Aceleracion Absoluta y Relativa del Movimiento
Plano General.

Sabemos:
vB=vA+a)><rB/A
Luego: dvg  diy N d(@x 7))
dt  dt dt
Entones: . dad . = dFB/A
g = Ay +—— X7 + w X
BT TAT g 7P dt
Finalmente el vector aceleracion de la particula B viene dado
Or: - — - - - — —> -
P dp = dy +d X7Tp) +& X (&XTp) )
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Centro instantaneo de rotacion en el movimiento
plano.

El centro instantaneo de rotacion (C.l) es el punto en el cual el
eje instantaneo de rotacion (E.l) es perpendicular al plano de
movimiento y es fijo solo para la rotacion pura del cuerpo rigido.

El eje de rotacion (E.l) es un eje que es perpendicular al plano
del movimiento y ademas es paralelo al vector velocidad
angular instantdaneo. También puede definirse como el lugar
geomeétrico de los puntos de velocidad nula.
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Centro instantaneo de rotacion en el movimiento
plano.
v’ Localizacion del Centro Instantaneo (C.I)
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Centro instantaneo de rotacion en el movimiento
plano.

Luego para los puntos Ay B se cumple que:

Dy =T+ @ XT

-
A
- - — —>/C|

Vg = Ve + @ X B/

Si v =0 entonces:

- — -
UA=a)><TA/
- — - /Cl
sza)XTB

/[Cl

Ycomo Valtay Upliy
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