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Donada una caixa de fusta de 75 kg tal i com 
s'indica a la figura. Es vol carregar aquesta 
caixa sobre el camió, i per això es suspèn de 
dos cables que passen per dues corrioles 
clavades als edificis. Calculeu la tensió
 de cadascuna de les cordes.

Principi de Transmissibilitat

Les condicions de moviment o equilibri  en un 
sòlid rígid no canvien si una força que actua en 
un punt es despalça al llarg de la seva línia 
d’aplicació.
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El moment d’un parell de forces és independent
del punt de referència, , triat.O

La condició d’equilibri del S.R. és 
independent de l punt de referència triat
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Càlcul del Centre de Gravetat
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Càlcul del Centre de Gravetat per  parts
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Coordenada x:

Coordenada y:
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