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1) En el mecanismo de la figura, el brazo AB gira con una
frecuencia constante de 6 rpm mientras el pasador P se mueve
hacia afuera a lo largo de una guía radial practicada en el disco
giratorio con una velocidad constante de 25 mm/s. En el
instante representado, r= 7,5 cm, ω = 12 rpm, α = 0,1 rad/s2.
Calcular la velocidad y la aceleración absoluta del pasador P en
ese instante.
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2) La barra acodada OAB gira alrededor del eje vertical OB. En el
instante considerado, su velocidad y aceleración angulares son
respectivamente 20 rad/s y 200 rad/s2, ambas en el sentido de
las agujas del reloj cuando se observan desde el eje Y positivo.
El collarín D se mueve a lo largo de la barra, y en el instante
considerado OD= 8 Pulg. La velocidad y la aceleración del
collarín relativas a la barra son, respectivamente 50 pulg/s y 600
pulg/s2, ambas hacia arriba. Calcular: a) la velocidad del collarín.
B) la aceleración del collarín
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El sistema de referencia OXYZ está fijo.
La velocidad y aceleración angulares relativas a OXYZ son:

 ષ̇ = −૛૙૙
܌܉ܚ
૛ܛ ܒ

El vector de posición de D es
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Denominando por D`el punto de la barra que coincide con D y por Ƒ el 
sistema de referencia en rotación Oxyz, tenemos:
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Al reemplazar valores se encuentra:
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