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OBJETIVOS

Clasificar los diversos tipos de movimiento plano de
un cuerpo rigido.

*Analizar la traslacion de un cuerpo rigido y estudiar
el movimiento alrededor de un eje fijo.

sEstudiar el movimiento plano.

Analizar el movimiento relativo de velocidad y
aceleracion.

Determinar el centro instantaneo de velocidad cero




TRASLACION

El movimiento es de traslacion si toda linea recta en el cuerpo mantiene la misma
direccion durante el movimiento

Rectilinea Curvilinea
i -
Trayectﬁria de traslacién rectilinea Trayectoria de traslacion curvilinea

Las particulas
que forman el
cuerpo rigido se
mueven en
planos paralelos
siguiendo
circulos

Rotacién alrededor de un eje fijo centrados sobre
el mismo egje fijo.

Ing. Carlos Barrera



MOVIMIENTO PLANO GENERAL

Cualquier
movimiento plano
gue no es ni una
rotacion ni una
traslacion se
conoce como
Movimiento plano general MOVIMIENTO
PLANO GENERAL

Traslacion curvilinea
Movimiento plano general

Traslacion rectilinea Rotacién alrededor de un eje fijo




TRASLACION

p = T4 +rB/A

g £
A Sistema de
coordenadas trasladante VB : :—VA

Iy

0 Sistema de
coordenadas fijo

Cuando un cuerpo rigido estad en ap = ap
traslacion, todos los puntos del cuerpo

tienen la misma velocidad y aceleracion

en cualquier instante
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Ing. Carlos Barrera

Rotacion en oo a un eje fijo
(< (ah

Rotacion en tomo a un punto fijo



Rotacion de una placa

=wk X r !

Ing. Carlos Barrera



Movimiento Plano General

Movimiento plano 2= Traslacién con A + Rotacion alrededor de A

Ing. Carlos Barrera
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A=A,

Movimiento plano = Traslacién con A + Rotacién alrededor de A

Arl All

Movimiento plano = Traslacion con B + Rotacion alrededor de B
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Movimiento plano = Traslacién con A + Rotacidn alrededor de A Vi =V4 +VEu

VB = Va - = vB/A
VB/A=karB/A UB/A-_—T'O)

VB=VA+(DI(X /A

Ing. Carlos Barrera



Ing. Carlos Barrera

A (fijo)

Rotacidn alrededor de A VE=Vs + Ve

VA

i?
VR
VAR

]

+ Rotacidn alrededor de B

Movimiento plano = Traslacién con B

\'A:vﬂ'i'vm
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CENTRO DE ROTACION INSTANTANEO

Como las direcciones
de las velocidades Ay
B son conocidas, el CI
esta ubicado como se
muestra. En este
Instante la tabla girara
alrededor de este
punto.

CI

vi
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Aceleraciones absolutay relativa

£ A ok

- |
Movimiento plano = Traslacion con A +  Rotacién alrededor de A

ag = ax T ap/a

(ap/a); = ak X rp/a (ap/a) = rac
(ap/a)n = —@Tg/A (agja)n = r”

7.
ag =ay T+ ak X rg/a — 0T/

Ing. Carlos Barrera



Movimiento plano

Rotacion alrededor de A

Traslacion con A

aA . aB/A .
ay + (ag/a), + (ag/a);
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