a) Vamos a aplicar el teorema de las fuerzas vivas,
entre la posicion inicial (1), cuando 6=0° y la velocidad es
®, Y la posicion final (2), cuando 6=90° y la velocidad es
justamente nula. Tendremos en esquema lo que aparece en
,1 la figura. Tendremos:

EA Wip=AEc
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Sobre el sistema actuan tres fuerzas, el peso, la de
CM % recuperacion elastica, y la reaccion del pasador:

6] 63 Wio=AEc = Wing+Wia+Wo=AEc

El peso y la fuerza de recuperacion elastica son conservativas, y la reaccion del pasador
no realiza trabajo porque no se desplaza (y el trabajo es el producto escalar de la fuerza por el
desplazamiento de su punto de aplicacion). Ademas, tendremos en cuenta que puesto que la
barra llega a la posicion (2) practicamente sin velocidad, en esa posicion no tiene energia
cinética:

ng+WkA|+Wo=AEC = -AU:AEC = Ul-UzzEcz-ECl = Ul'Uzz-ECl
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mgh, — mgh, +§kAIf —EkAlg =—§me —EICMQ)Z =mg(h, —hz)—EkAlg =—§me —EICMmz

En el grafico podemos ver que la diferencia de altura entre las dos posiciones es la

mitad de la longitud de la barra:
h,—h, =£:E:0,6 m
2 2

En cuanto a la elongacion del resorte en la situacion (2) aplicamos el teorema de

Pitagoras:
Al, =1, -1, =+/1,2% +1,8% - (1,8-1,2)=1,563m

Por altimo, relacionamos la velocidad lineal del centro de masas con la velocidad
angular de la barra. Para ello tendremos en cuenta que el centro de masas realiza un movimiento
circular en torno a O, y por tanto, en médulo, la velocidad lineal es la angular por el radio. El
radio de curvatura de la trayectoria coincide con la mitad de la longitud de la barra:
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Sustituyendo todo:
mg(h, — hz)—%kAlg = —%mvf —%'CM(DZ = mg(h, - h2)—%kAI§ = —%mvl2 —%%mﬁmz

6,8-9,8-0,6—%43,8-1,5632 =—%6,8(0,6m)2 —2—146,8-1,22(02 = »=2,89 rad/s

®=2,88 rad/s

b) Cuando la barra estd horizontal el

kAL a, resorte ejerce reaccion puesto que

A o esta estirado una cantidad Al,. En esta
o, situacion existe aceleracion
J o ¢ s tangencial pero no aceleracion
0. CM CM normal, ya que la velocidad es nula y
la aceleracion normal es w’R. Puesto

mg que tenemos aceleracion tangencial,
también  tendremos  aceleracion




angular a, y como en ese momento la barra se detiene y tiene que empezar a ascender, la
aceleracion tangencial tiene que ser vertical y hacia arriba, y la aceleracion angular tiene que
tener sentido antihorario. La relacion entre ellas es:

at :d_vzi((DR): Rd—w:LQZEGZO,GG
dt dt da 2 2

Nos queda el sistema de la figura. El &ngulo 6 vale:

g0 = 18 =15=0=56,31°
12

Aplicamos ahora la segunda ley de Newton:
2F.=m(acm)n = kAl,c0s6-0,=0 = O,=kAl,c0s6=43,8 - 1,563c0s56,31°=37,97 N
0,=37,97 N

ZF=m(acm): = Oy+kAl,senB-mg=ma; = O,+43,8 - 1,563sen56,31°-6,8 - 9,8=6,8 - 0,60
L L 1 2 1
IMep=leno = — Oy E + kAlzsenGE = EmL o= —Oy +43,8-1,5635en56,31°= 66’8 120

Y tenemos un sistema de dos ecuaciones y dos incognitas:

O,+43,8 - 1,563sen56,31°-6,8 - 9,8=6,8 - 0,6a. = O,-9,678=4,08c
-0, +43,8-1,56336n56,31°:%6,8-1,2& = -0,+56,961=1,360.

Sumando miembro a miembro las dos expresiones:
47,283=5,440. = 0=8,692 rad/s’
Y de la primera ecuacién:
0,-9,678=4,080. = 0,=9,678+4,080:=9,678+4,08 - 8,692=45,14 N

0,=45,14 N




