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Analisi Vectorial

Suma de vectors:

Conmutativai
associativa

A+B= A4,+B,,A,+B,4 +B,)

Producte d’un escalar per un vector:

b A= (A N4, 04,)
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Diferéncia de vectors R4

- *
A s’
c—a-sv
(a)

A-B=A+(-1-B)=(4,-B_,4 -B,4 —B))

=

Donada unacaixa de fusta de 75 kg tal i com
s'indica a la figura. Es vol carregar aquesta
caixa sobre el camid, 1 per aixo es suspen de
dos cables que passen per dues corrioles
clavades als edificis. Calculeu la tensi6

de cadascunade les cordes.

Analisi Vectorial

Vectors unutaris

— 4
A=A-u,

A=A i+ A j+ Ak

Producte vectonal:

A - - -
C=AXB

Principi de Transmissibilitat

Les condicions de moviment o equilibri en un
solid rigid no canvien si una forca que actua en
un punt es despalga al llarg de la seva linia
d’aplicacio.

Forces sobre objectes puntuals: vectors fixes

—— Forces sobre s0lids rigids: vectors lliscants



Moment de forga respecte un punt

Moment d’un parell de Forces

z Pla que conté¢ les
dues forcesir,,

&
S

MO:ﬁxFi+7‘2><F‘2 =17AB><F

M, =r, F -sino=F-d

rsina-F =d - F _
M =rFsino = El moment d’un parell de forces és independent
r- Fsino =r- F delpuntde referencia, O, triat.

La condicié d’equilibri del S.R. és
independent del punt de referéncia triat

Condici6 d’ equilibri: : Namero de
’ . . N Apoyo o enlace Reaccion incognitas
DF=0 i D>Mo=0 ‘, f
[ | e o7 4
Rodillos Balancin Superficic  |Fuerza de direccion
lisa conocida
i\é JM \é 1
Cable Bicla Fuerza de direccion
conocida .
E] ;”;//
;g ;} é g : \\‘ , ; 3
/l 1
Deslizadera Pasador Fuerza de direccion;
en ranura lisa conocida
-0
Ty
— .- . S 2
ZMO '— }"I'XFI —+ }"2'X F2 +... _ Articulacién Superficic rugosa Fuerza de direccion -
desconocida
=(s+7)XF +(s+7)xF, +.. OID
- - - . - — B : - \/‘ -~ -\;f rd 3
=(sxH+sxF+.)+(HxF+5xF+..) &
Empotramiento Fuerza y par

=§><ZF+ZMO=(5+(3 —



DIAGRAMAS TIPO DE SOLIDO LIBRE

Sistema mecénico.

|Diagrama de s6lido libre para el cuerpo aislado,

‘1. Reticulado plano.

El peso del reticulado se
supone
despreciable frente a F,

El peso p de la
pluma no es

despreciable. A
-

s 8 T,
i <., R, S N
Rétula en A. . X
otula e P ) ) Y ¥
3. Viga.
Contacto liso en A. M M
Peso P
Yy
S
P
F
B,
4..Sistema rigido de cuerpos interconectados| y
considerado como una sola unidad.
F
F Se desprecia el peso ‘ x
del mecanisryo
W P P
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Calcul del Centre de Gravetat en solids
z dem
X =
G
Idm
- ‘[?dm j ydm
Yo = { cG= ",
@ J- dm Y J' dm
! zdm
—
@
j dm
Calcul per volums
. . dan | M
Desitat, mass a per unitat de volum: P="~" |5
dv | L
_ |Fpar
Farm =
CcG J‘pdV

Medis homogenis, p no depén de laposicio.

rdvV rdV
p:dﬁ:ﬂ5 Fog = pl7 _L,mntre geometric
av— v’ plav - [av

Calcul per superficies homogénies

Cdm M I?dA

c = =—, r..=—— centre geométric
4~ 47 " [a4

Calcul del Centre de Gravetat

X—m g+ X —m,g =(mn+mr,)x—gj =

n11}7;+m2’7; - -
———= | x—(m +m,)gj =r.; xF,
m, + m,

Sistema equivalent:
Fp=(m +m,))g
m +mr,
my, +m,

—

e =

Calcul del Centre de Gravetat per parts

1 213\ X.=(Ebj, A.=Fb(2R)}
| & | & 3 2
R 1
T — x_=(b+5c), A.=[c(2R)]
o+ - x_=(b+c+£), A_=[lnR-}
b+c+ IR = 3n 2

VR ) | ) N (I D S e 9 b

X

Aut Aat Aa %b(zR)H(zR)%nR'
Coordenada y:
" y.=G2R], A.=Bb(2R)}
P W
lar | &

" i Va=R, A.=[%71:R'}

1.1 1,
YA+ 14+ v A4 (§2R)|:§ b(ZR):|+R[C(2R)]+R|:§nR :|
SV

1 1
Eb(ZR) +c(2R)+, R?



Moments d'inérica de superficies homogenies

y Respecta l'eix x
2
mJ-y dA 5
I,=—"—=c[yd4
f / Respectaleix y
1 | ‘_ m[ x’dA )
— S L= =ofxdd

Unitats: [M][L]
Moments de segon ordre
Regpecta l'eix x
L.=[yd4=1 =c-1,
Respecta l'eixy
I, =[x*d1=1 =01,

y

Unitats: [L]*

Moments d’In¢rcia d’una superficie p lana

Radide gir: R;. = /’];; iR, = /I;l Unitats: [L]

2 . 2
I.=m-R;, il ,=m-R;,

Teorema dels eixos paral-lels

" d

Moments de segon ordre

2
Superficies: Ie,O = Ie,CG +d A
2
loo=loco+dV
Moments d'inerica

L=L., +md

Volums:

h
5 Iex=jby2dy=;by3 =;bh3
0 0
1 1
P I,=c _bh'=_mh’
Y, 3 3
y lth 1
. R, = =—h
X Gx \ m \/g
1, ., 1 1
I, =, Iy—gml}, RG,y—ﬁb

Teorema dels eixos perpendiculars

nom¢s valid per superficies planes

Rectangle:

Ie,y=%(bh3+hb’), IZ=%m(h2+b2), RG’y=é«/(h2+b2)

Propietat, aditivitat:
by '|‘

2
e
N_$ . !1 [

L b —
1 1
Ie,x = dex,1 + Ie,x,Z =3b|hl3 +3(b2 _b|)h§

Moment d’inércia d’un disc

dA =2rada

R R

R
P et :J.asz :J.a22nada =gt =T g
| 0 2 2

P \ 0 0

T o4 1 2
i I.=6 _R =_mR
2 2

Moment d’inércia d’un anell

1
\R dl, :EdmRz

I, = [dr, =j5dmR =—mR
0

2



Esfera buida

Moments d’Inercia

3
R
Esfera
massissa
1 0
b -
a_l'

I =iM(a2+ b))
12

Estructures
+—4im—>r«—3 m—> J2
Estructures Tcosez =sind, =~
- 3m
o ~NT ZMO:FI,L'L=0:>F1,¢=O COSGl=§
F . . . R,, 4 0 l
. Fi.+F:1=0=F,.=0 AX A L .C D . 3
— - _ _ sin6 = 5
> Fiy+Fy=0=>F,,=-F1, RD
P > Mi=0=4-F=17-R, =R, =343N
Fo2 >Fe0 {RAY+RD =F=600N _ {RAY=342,8N
Ry =0 Ry =0
L F y Nusos:
\Tracmo \_ Compressio s
F T \'\. 0 Compres si6
e S RAX A ] RAX+TAC+TABc0591=0:> T,,=-428,6 N
- e F — Tyc R, +T,sin6, =0 T, =3428 N
\ \ R,, Tracci6
-F
Tyc
Resolucid pel metode dels nusos:
C T.,=T,.=3428 N Traccio
Tyé Teo {7 FlooN  Trmcdd
® Calcul de les forces externes a partir de se= 7 raceto
considerar [’estructura com un unic objecte T r
BD
® Resolucio de | ’equa’cio' de forces per cadascun eié Tpeosd,+T,=0_ 8C](\>[mpressic')
dels nusos per tal d’obtenir les tensions a les T, C R, 4T, sin0, <0 — 120 =484

barres de ['estructura R
D



