a) Tomamos el plano XY como el plano del movimiento, siendo el eje X el que
coincide con la direccién de la ranura y el eje Y perpendicular a él. Por ultimo, el eje Z
serd el perpendicular al plano del movimiento.

Si la plataforma esté en reposo, solo actuaran el peso, vertical y hacia abajo, y la
normal que ejerce la base de la plataforma, vertical y hacia arriba. Estas dos fuerzas se
encontraran en el eje Z.

z—rl<3

b) Si la plataforma gira con velocidad angular constante, el resorte se estira y alcanza
una posicién en la que se mantiene en reposo respecto de la plataforma, de modo que gira con
ella. Llamemos Al, a lo que se ha estirado el muelle respecto de su longitud en reposo.

y En cuanto a las fuerzas, hacemos el diagrama del cuerpo libre,

X donde debemos considerar sélo lo que ocurre en el plano XY, ya que

el eje Z se mantiene siempre como en el apartado a). Puesto que el

kAl Qn resorte esta estirado, ejercera una fuerza en la direccién del mismo
<m <m 9

(contraria al estiramiento) que por la ley de Hooke valdra kAl,, siendo
Al el alargamiento del resorte en esta situacion.

En cuanto a las aceleraciones, puesto que la velocidad angular es constante, tenemos
s6lo una aceleracion de la masa normal o centripeta, que tiene la direccion del radio de
curvatura (eje X) y apunta hacia el centro de curvatura. El valor de esta aceleracion es:

v2

% =5 = ®°R = 0 (ly + Aly)

ACELERACION NORMAL : g, = 2 (ly + Al)

c) La velocidad angular es:
rev rev 27 rad
W= 6 = 6— .

—_ =37.699rad/s
s s lrev

Aplicamos la segunda ley de Newton y tendremos:
YFy=may = kAl,=ma, = kAl;=m®°R
donde el radio de curvatura sera la longitud natural del resorte mas su alargamiento:

R=|0+A|o
Sustituyendo todo:
kAl)=mo’R = kAl;=mo?*(ly+Als) = 1000A1,=0.2 - 37.699%(0.35+Als) = Al;=0.140 m

Al;=0.140 m

d) Al desplazar la masa una cantidad x en la direccion de la guia, se va a producir una
oscilacion en esta direccion. Este movimiento se superpone a la rotacion de la plataforma, que
es un sistema de referencia en rotacion. La aceleracién total de la masa no serd sélo la
aceleracion relativa de la masa al moverse (oscilacion) en la guia, sino que debemos tener en
cuenta el movimiento del sistema de referencia que contiene la masa (la guia o plataforma). En
este movimiento tendremos entonces:

a=a,+aXOP+@X(@XOP)+2®XV ¢ +are

El centro de la plataforma estd en reposo luego a,=0, y como la plataforma gira con
velocidad angular constante, a=0. Nos queda por tanto:

a=ay+aXOP+®X(@XOP)+2mXV et are=-0’OP+20X Ve +are



Si desplazamos la particula hacia la derecha una cantidad a mayores x el vector de
posicidn respecto de O sera:
OP:(quuil"'X)i
donde lequi=lo+Aly.

La velocidad relativa es la derivada de la posicion relativa, y la aceleracion relativa es la
derivada de la velocidad relativa. EI movimiento relativo es el que tendria la particula si el
sistema de referencia (plataforma) no girase. En este caso, seria un movimiento a lo largo de la
guia (eje X), luego solo tendria componente en la direccion horizontal, y seria:

Viel = dx i=Xi
rel — 3"
dt
a, = —d;':' - 3—:i = Xi
La velocidad angular es @=wk, por lo que:
i j k
20xV, =20 0 o =20xj
x 00

Asi:
a=-0’0P+ 20XV +a, = —mz(lequi, + x)i + 20Xj + Xi = [x -’ (quu“ + x)} + 20X

a= [X _032 (I equil T X)} + ZOJXJ

e) Debemos analizar en este caso el movimiento de la

Y " particula, para lo cual debemos hacer el analisis dindmico y obtener la
ecuacion diferencial del movimiento. El diagrama del cuerpo libre en
kAly a, la situacion de equilibrio cuando la plataforma gira con velocidad

< angular o ya lo teniamos. Aplicamos la segunda ley de Newton en la
direccion del eje x:
YFx=max = kAlp=ma, = kA|0=m032(|0+A|0)

Ahora desplazamos el bloque una cantidad x respecto de esa

Y posicion y nos queda:

L x
SFy=max = — k(Ak + )= m[x - o? (quu” +x||
k(alg+x) “;_l (Al + x) = mfx — o2 ( + Al + x)|
De la condicion de equilibrio tenemos:
kAle=ma*(Ig+Aly)
Esto nos simplifica la expresidn anterior, que se reduce a:

—k(Aly +x)= m[i(—coz(lo +Al, +x)]:> —kAl, —kx = mx —mo?l, - mo?Al, - mo?x

o y y . k—mo?
— KX = MK — M2X = M + kx —Mo?x =0=> mx + (k- mo? k=0= % + ——°_x 0
m

Tenemos la ecuacién de un movimiento armonico simple, del tipo >’<‘+me =0, donde
por comparacion obtenemos:



onN

2 2 2
_k-ma :4"2 _k-mo” 1o Lz:zn\/ 0.2 —-0.1055
m T m VK - mo 1000 — 0.2 -37.699

T=0.105s



