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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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흎 = −12풌 풓풆풗 풎풊풏
2 흅 풓풂풅 풓풆풗

60 풔 풎풊풏
= −1,2566 풌 풓풂풅 풔⁄

풗푷 = 풗푩 + 흎 ∗  풓푷
푩

+ 풗푷풓풆풍

풗푩 = 45
2흅
60

= 24,49 풆풙 − 14,138 풆풚 풄풎 풔⁄

풗푷풓풆풍 = 2,5 풆풙 풄풎 풔⁄

흎 ∗  풓푩
푷

= −1,2566 풌 ∗ 7,5 풆풙 =  −9,425 풆풚 풄풎 풔⁄
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풗푷 = 27 풆풙 − 23,6 풆풚 풄풎 풔⁄

풗푷 = 35,9 풄풎 풔⁄

•풂푷 = 풂푩 + 휶 ∗  풓푷
푩
∗ 흎 ∗ 흎 ∗  풓푷

푩
+ 풂푷풓풆풍 + 2흎 ∗  풗푷풓풆풍

풂푩 = 18
6 2흅

60

= −8,883풆풙 − 15,385 풆풚 풄풎 풔⁄ 2

휶 ∗ 풓푷
푩

= 0,1푲 ∗ 7,5풆풙 =  − 0,75 풆풚   풄풎 풔⁄ 2
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흎 ∗ 흎 ∗ 풓푷
푩

= −(ퟏ,ퟐퟓퟔퟔ풌) ∗ (−ퟑ,ퟕퟕퟎ풆풚) 

= − 11,843풆풙 풄풎
풔

2흎 ∗ 풗푷풓풆풍 = 2 −1,2566풌 ∗ 2,5풆풚 = 6,283풆풚  풄풎 풔

풂푷풓풆풍 = 0

풂푷 = −20,7 풆풙 − 22,4풆풚  
풄풎

풔

풂푷 = 30,5 풄풎 풔
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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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훀 = −ퟐퟎ
풓풂풅
풔 풋

El sistema de referencia OXYZ está fijo.
La velocidad y aceleración angulares relativas a OXYZ son:

 훀̇ = −ퟐퟎퟎ
퐫퐚퐝
퐬ퟐ 퐣

El vector de posición de D es

풓 = ퟖ풊풏 풔풆풏 ퟑퟎº풊+ 풄풐풔 ퟑퟎº풋 = ퟒ풊풏 풊 + ퟔ.ퟗퟑ풊풏 풋

Denominando por D`el punto de la barra que coincide con D y por Ƒ el 
sistema de referencia en rotación Oxyz, tenemos:

 풗푫= 풗푫` + 풗퓕푫

풗푫` = 훀 풙 풓 = −ퟐퟎ
풓풂풅
풔 풋풙 ퟒ 풊풏)풊+ ퟔ.ퟗퟑ풊풏 풋 =

ퟖퟎ풊풏
풔 풌
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풗퓕푫 =
ퟓퟎ풊풏
풔 풔풆풏 ퟑퟎº풊+ 풄풐풔ퟑퟎº풋 =

ퟐퟓ풊풏
풔 풊 + ퟒퟑ.ퟑ

풊풏
풔 풋

Al reemplazar valores se encuentra:

풗푫 =
ퟐퟓ풊풏
풔

풊 +
ퟒퟑ.ퟑ풊풏

풔
풋 + ퟖퟎ

풊풏
풔

풌
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