a) Hacemos el diagrama de sélido libre de la placa.

Ay

<—T | |
Ay _

o

CM . ' CM
' <
0,076a +O,1015cc

Y

mg

En cuanto a fuerzas, si eliminamos el pasador B tendremos el peso, vertical y hacia abajo en el

centro de masas, y las reacciones en el pasador A, que seran independientes en las dos

direcciones del plano, Ax y Ay. En cuanto a la aceleracion angular, evidentemente tendra

sentido horario, y la aceleracién del centro de masas sera tangencial, ya que el centro de masas

realizar4 un movimiento circular en torno a A, pero en el instante inicial la aceleracién normal
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sera nula, puesto que parte del reposo | a = = 0 |. Asi, tendremos lo que aparece en la

P

figura.
A continuacién podemos relacionar la aceleracién lineal con la angular, teniendo en
cuenta las ecuaciones del movimiento relativo:

i j k
aCM:aA+(x><r+o)x(co><r)+2(o><vrel+arelzot><r: 0 0 —-o|=
0,203 0,152
| 2 2

=-0,0760.i-0.1015qj
Aplicamos ahora la segunda ley de Newton para la traslacion y la rotacion:
YFx=Macux = -Ax=- Macux = -Ax=-120 - 0,076a = -Ax=-9,12a
YFy=macmy = Ay-mg=-macyy = Ay-120 - 9,8=-120 - 0,10150 = Ay-1176=-12,18c

0,152 A, 0,203 :—im(ﬁ ok
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0,076A —0,1015A, =——120(0,203” + 0,152 Jo = 0,076A  — 0,1015A , =—0,6431301
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Tenemos un sistema de tres ecuaciones y tres incégnitas:
AX=9,120c
Av-1176=-12,18a
0.076Ax-0,1015A,=-0,643130

Sustituimos la primera ecuacion en las otras dos:
Ay-1176=-12,18a
0.076 - 9,120-0,1015Ay=-0,643130. = Ay=13,165a



Y sustituimos la segunda ecuacion en la primera:
Ay-1176=-12,180. = 13,1650-1176=-12,180a. = 0=46,40 rad/s’
a=46,40 rad/s®

Y las reacciones:
Ax=9,120=9,12 - 46,40=423,16 N

Ax=423,16 N

Ay=13,1650=13,165 - 46,60=610,85 N

Ay=610,85 N

b) Veamos qué ocurre cuando la barra ha girado 90°. Tenemos lo que aparece en la
figura. Aplicamos el teorema de las fuerzas vivas entre las dos posiciones:
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Situacién 1 Situacién 2

W12=AEC = ng"‘WA:AEC
ng:AEC = -AU:AEC
Ui-Uy=Ecs-Eci = U;i-Us=Ec;

1 1
mgh, —mgh, :EmV?LMZ + EICMO‘)z

1 1
mg(hl - hz)zzmvfmz + EICM(’Oi

Vamos a relacionar la velocidad lineal del centro de masas con la velocidad angular,
para asi tener s6lo una incognita. Utilizamos de nuevo las ecuaciones del movimiento relativo:

i j k
Vews =Va ¥ 0, X1, +V, =0, X1, = 0 0 —w,|=00760,i-0,10150,]
0152 0203
2 2

Y el modulo de la velocidad al cuadrado sera:

vZ., =(0,076w,) +(0,1015w, )’ = 0,016080>



Y sustituimos en la ecuacion de la energia:

1 1 0,203 0,152 1 1 1
mg(hl—hz)zzmvéMz+EICMm§:>mg( 5 - 5 jzzm0,016080)§+E~Em(az+b2)®§

0203 0152) 1 11
9,8[ 2 2 J:EO’OMOSOJ;+E'E(0’2032+0,1522)w§:”02=4>83fad/5

®,=4,83 rad/s

c) Puesto que todas las fuerzas son conservativas, se conserva la energia mecénica, de
modo que la velocidad, y por tanto la energia cinética sera maxima cuando la energia potencial,
y por tanto la altura sea minima. Asi, la velocidad angular serd& méxima cuando el centro de
masas pase por la posicion més baja, es decir, justo en la vertical de A. Tendremos entonces lo
que aparece en la figura. Exactamente igual que en el apartado anterior, aplicamos el teorema de
las fuerzas vivas:
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Situacién 1
Situacién 3

W13=AEC = ng‘l‘WA:AEC
U1-Us=Ecs-Ec1 = U;-Us=Ec;

1 1
mgh, —mgh, :Emvém +EICM(D§

1 1
mg(hl - h3):EmVi‘M3 + EICMO‘)i

Y del mismo modo, utilizando las ecuaciones del movimiento relativo, relacionamos la
velocidad del centro de masas con la velocidad angular:

Vems = Va +0)3X173 +Vrel =3 XI3

Siendo el vector de posicién:
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Por tanto, sustituyendo:



i j k
Veus =0, X1, =0 0 - m,|=-0,12680,i
0 -0,1268 0

Y sustituyendo en la expresion de la energia:

1 1 1 1 1
mg(hl _h3)=EmVéM3 +EICMO‘)§ :mg(hl _h3)=EmVéM3 +E'Em(az +b2)®§

11
= (012680, JFE-E(O,z(B2 +0,1527 Jo? = @, = 6,82 rad /s

9,8(0,1268 _O15 2) !

®3=6,82 rad/s



