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Cineméticay Dinamica del Solido Rigido. Mecanica Analitica
Temario

CINEMATICA DEL SOLIDO RIGIDO

Tema 1: Cinematica del solido rigido

1.1.- Movimientos de un solido rigido.

1.2.- Movimiento plano general: anadlisis del movimiento plano en funcion de un parametro.
1.3.- Movimiento con un punto fijo.

1.4.- Movimiento general.

Tema 2: Movimiento relativo. Composicién de movimientos.

2.1.- Movimiento relativo: velocidades y aceleraciones.

2.2.- Movimiento relativo en el plano.

2.3.- Movimiento relativo en e espacio. Composicion de movimientos. observador fijo.
Composicion de movimientos: observador movil.

CINETICA DEL SOLIDO RIGIDO EN TRES DIMENSIONES

Tema 3: Cinética del sdlido rigido en tres dimensiones.

3.1.- Ecuaciones fundamentales de la cinética.

3.2.- Momento angular de un sdlido rigido en tres dimensiones.

3.3.- Aplicacién del principio del impulso y del momento al movimiento tridimensional de un
solido rigido.

3.4.- Energia cinética de un solido rigido en tres dimensiones.

3.5.- Movimiento de un sdlido rigido en tres dimensiones. Ecuaciones de Euler del movimiento.
3.6.- Extension del principio de D’Alambert a movimiento de un solido rigido en tres
dimensiones.

3.7.- Movimiento de un sdlido rigido con un punto fijo. 3.8.- Rotacion de un solido rigido

Péagina 1 de 4




alrededor de un gefijo.

Tema 4: Giroscopio.

4.1.- Movimiento de un giroscopio. Angulos de Euler.

4.2.- Giroscopio animado de un movimiento de precesiéon estacionaria. Precesion estacionaria
ortogonal.

4.3.- Movimiento de un sdlido de revolucién no sometido a fuerza alguna.

CINETICA DEL SOLIDO RIGIDO EN MOVIMIENTO PLANO

Tema5: Fuerzasy aceleraciones.

5.1.- Ecuaciones del movimiento.

5.2.- Momento angular de un solido rigido en movimiento plano.
5.3.- Movimiento plano de un solido rigido. Principio de D" Alambert.
5.4.- Sistemas de solidos rigidos.

5.5.- Movimiento plano vinculado.

Tema 6: Métodos de la energiay del momento.

6.1.- Teoremade lasfuerzasvivas.

6.2.- Trabajo de las fuerzas aplicadas a un solido rigido.

6.3.- Energia cinética de un solido rigido en movimiento plano.

6.4.- Sistemas de solidos rigidos.

6.5.- Conservacion de la energia.

6.6.- Potencia.

6.7.- Principio del impulso y del momento para un solido rigido en movimiento plano.
6.8.- Sistemas de solidos rigidos. Conservacion del momento angular.

Tema 7: Mecanica celeste.

7.1.- Ecuaciones cinéticas del movimiento en funcion de las componentes radial y trasversal.
7.2.- Movimiento producido por unafuerza central.

7.3.- Conservacion del momento angular.

7.4.- Ley de Newton de la gravitacion.

7.5.- Trayectoria de una particula sometida a una fuerza central.

7.6.- Aplicacion alamecanicadel espacio.

7.7.- Conservacion de la energia.

7.8.- Leyes de Kepler del movimiento de los planetas. Demostracion de las mismas.

Tema 8: Choques.

8.1.- Percusion.

8.2.- Generalidades sobre & choque.

8.3.- Choque central directo.

8.4.- Choque central oblicuo.

8.5.- Chogue excéntrico.

8.6.- Prablemas relacionados con la energiay |os momentos.

INTRODUCCION A LA MECANICA ANALITICA

Tema 9: Principio de Hamilton y ecuaciones de L agrange.
9.1.- Principio de Hamilton. Ecuacion de Euler-Lagrange.
9.2.- Ligaduras.

9.3.- Coordenadas generalizadas.

9.4.- Ecuaciones de Lagrange en coordenadas generalizadas.
9.5.- Empleo de los multiplicadores de Lagrange.
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9.6- Equivalencia entre las formulaciones de Newton y Lagrange.

9.7.- Deduccion de las ecuaciones de Lagrange a partir del principio de D”Alembert.
9.8.- Potenciales dependientes de la velocidad y funcion de disipacion de Rayleigh.
9.9.- Energia cinética en coordenadas generalizadas.

9.10.- Generalizacion del principio de Hamilton a sistemas no conservativos.

Tema 10: Ecuaciones canonicas de Hamilton y procedimiento de Routh.
10.1.- Teoremas de conservacion.

10.2.- Ecuaciones candnicas de Hamilton. Coordenadas ciclicas.

10.3.- Procedimiento de Routh.

10.4.- Significado fisico del hamiltoniano

Conocimientos Previos a Valorar

Para abordar esta asignatura es necesario que el alumno haya cursado las asignaturas previas de
Mateméticas y Fisica del curso anterior. ES importante que e alumno haya asimilado los
conoci mientos tedrico-préacticos relacionados con la cinemética y la cinética del sdlido rigido en
dos dimensiones, desarrollados en |os temas correspondientes del programa de Fisical.

Objetivos

El objetivo fundamental es que el alumno adquiera los conocimientos tedricos y practicos
definidos en los descriptores de la asignatura Mecanica Il, en e BOE, y desarrollados en el
programa de la asignatura. EI alumno deberd adquirir destreza en la resoluciéon de problemas
relacionados con la Cineméticay la Dinamicadel sdlido rigido en dosy tres dimensiones.

Metodologia de la Asignatura

En el aula se daran las clases tedricas y précticas con la programacion temporal que se acomparia.
En la bibliografia recomendada hay suficientes problemas resueltos para que el alumno profundice
en su aprendizajey se gercite.

Programacion temporal parateoria(T) y précticas (P):

Cinematicadel sdlido rigido:

0,6T+0,4P=1,0

Cinéticadel solido en tres dimensiones:

09T +0,4P=1,3

Cinéticadel sdlido rigido en movimiento plano:

09T +0,4P=1,3

Introduccion ala mecanica analitica:

0,6T+0,3P=0,9

Resumen:

30T+15P=45

Evaluacioén

CRITERIOS DE EVALUACION

Se realizardn dos examenes parciaes durante el curso. Los exdmenes parciaes y finales constaran
de 5 6 6 gercicios, uno tedrico y € resto practicos. Para superar un examen de Mecénica ll, sera
necesario resolver todos los gercicios précticos y aprobar la mitad més uno de los gercicios
propuestos. Cumplidos estos requisitos, la nota se obtendra de la media aritmética global. Para la
calificacion final del alumno se tendra en cuenta también su asistencia y participacion en € aula
(hasta un 10%)
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Descripcion de las Préacticas
Las clases précticas se daran en €l aula, éstas consistiran en la resolucion de problemas y en la

simulacion de casos practicos mediante la utilizacion de Applets Java de Mecanicay de programas
de célculo de parametros dinamicos en mecanismos.
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