Cuerpos Rigidos

Cinematica

El cuerpo tiene 6 grados de libertad
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sistema auxiliar solidario al cuerpo
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Cuerpos Rigidos

Movimiento plano

La direccion del eje de rotacidén permanece
constante. Asi, el vector aceleracion angular debe
cumplir la condicién:
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Cuerpos Rigidos

Centro de rotacion instantanea
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Cuerpos Rigidos

Ecuaciones de movimiento
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Ecuaciones de movimiento
Momento angular
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Cuerpos Rigidos

Ecuaciones de movimiento

Momento angular
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Ecuaciones de movimiento

Momento angular \ ”
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Ecuaciones de movimiento
Ecuacion de Newton




Cuerpos Rigidos

Ecuaciones de movimiento
Ecuaciones de Momento
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Cuerpos Rigidos

Ecuaciones de movimiento
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