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Cinematica del sistema invariable.

- Movimientos de traslacion, rotacion y movimientos simultaneos de sélido rigido. Angulos de Euler. Movimiento
absoluto y relativo. Férmulas de Poissont.

Cinética del sélido rigido.

- Cantidad de movimiento lineal, momento angular, impulso y energia, aplicadas al movimiento de un sdélido rigido.
Ecuaciones de Euler. Movimiento de un sélido rigido respecto de un punto fijo, movimiento giroscopico.
Vibraciones.

- Estudio de los modelos matematicos para la vibracién del punto y del solido rigido con planteamiento de vibracion
libre, forzada y amortiguada.

Mecénica analitica.

- Coordenadas y fuerzas generalizadas. Ecuaciones de Lagrange y principio de Hamilton. Multiplicadores de
Lagrange.

1.- Complementos de Cinética y Dinamica.

2.- Vibraciones Mecanicas.

3.- Introduccién a la Mecanica Analitica.

4.- Introduccion a los sistemas reales. Aplicaciones.

La asignatura de "Mecénica II" tiene como obijetivos los siguientes:

- Capacitar al estudiante para obtener los conocimientos necesarios para el estudio cinético del sélido rigido, con los
gue poder relacionar los movimientos de un sélido con las fuerzas que los producen.

- Capacitar al estudiante para el estudio de vibraciones, tanto con el modelo del punto como del sélido rigido,
estudiando los casos libre, amortiguado y forzado. Iniciarle en el andlisis de sistemas con varios grados de libertad.

- Capacitar al estudiante para el estudio de Mecéanica Analitica, de manera que pueda desarrollar tanto las
formulaciones variacionales, como las ecuaciones de Lagrange o el principio de Hamilton para obtener las ecuaciones
diferenciales del movimiento de sistemas.

1- CINEMATICA DEL SOLIDO RIGIDO.

1.1- Generalidades.
1.2.- Traslacion. Rotacion. Movimiento helicoidal.
1.3.- Movimientos simultaneos.

1.3.1.- Composicion de traslaciones.

1.3.2.- Composicion de rotaciones.

1.3.3.- Composicion de traslaciones con rotaciones.
1.4.- Eje instantaneo de rotaciéon y minimo deslizamiento.
1.5.- Angulos eulerianos.

1.6.- Movimiento absoluto.

1.7.- Movimiento relativo. Férmulas de Poissont.
1.8.- Teorema de Coriolis.

1.9.- Aplicaciones y ejemplos.
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2- CINETICA DEL SOLIDO RiIGIDO EN TRES DIMENSIONES.

2.1.- Generalidades.

2.2.- Cantidad de movimiento lineal y momento angular de un sélido rigido.
2.3.- Momento angular de un solido rigido respecto de su centro de masas.
2.4.- Relacién entre momento angular y velocidad angular.

2.5.- Aplicacion de los principios de impulso y del momento al movimiento tridimensional de un sélido rigido.
2.6.- Energia cinética de un sdélido rigido.

2.7.- Movimiento de un sélido rigido en tres dimensiones.

2.8.- Ecuaciones de Euler del movimiento.

2.9.- Movimiento de un sélido rigido con un punto fijo.

2.10.- Rotacidén de un sdélido alrededor de un eje fijo.

2.11.- Movimiento de un giréscopo.

2.12.- Movimiento de un sélido de revolucion no sujeto a ninguna fuerza.
2.13.- Aplicaciones y ejemplos.

3- VIBRACIONES.

3.1. Introduccion.
3.2. Vibracion libre.
3.2.1. Vibracion libre de particulas. Sistema con un grado de libertad
3.2.2. Composicion de muelles
3.2.3. Energia de la vibracion libre de un muelle.
3.2.4. Péndulo simple. Ecuacién diferencial.
3.2.5. Sdlido rigido. Ecuacion diferencial.
3.2.6. Otras vibraciones.
3.3. Vibracidn forzada.
3.3.1. Aplicacion a distintos casos
3.3.2. Respuesta a un impulso.
3.3.3. Respuesta a una solicitacién arbitraria.
3.3.4. Fuerza periédica.
3.3.5. Composicién de fuerzas.
3.4. Vibracién amortiguada.
3.4.1. Amortiguamiento viscoso
3.4.2. Amortiguamiento por rozamiento.
3.4.3. Amortiguamiento viscoso y por rozamiento simultaneos.
3.5. Vibracion forzada amortiguada.
3.5.1. Vibracion sometida a fuerza y amortiguamiento viscoso
3.5.2. Vibracion sometida a fuerza y amortiguamiento por rozamiento
3.6. Métodos numéricos de integracién directa
3.6.1. Método de Euler
3.6.2. Método de Runge-Kutta

4- MECANICA ANALITICA.
4.1- INTRODUCCION A LA MECANICA ANALITICA.

4.1.1.- Generalidades.
4.1.2.- Coordenadas y velocidades generalizadas.
4.1.3.- Fuerzas generalizadas.
4.1.4.- Condiciones de equilibrio de un sistema en coordenadas generalizadas.
4.1.5.- Ecuaciones de Lagrange.
4.1.5.1.- Caso de fuerzas conservativas.
4.1.5.2.- Caso de fuerzas no conservativas.
4.1.6.- Aplicaciones y ejemplos.

4.2- PRINCIPIOS VARIACIONALES Y ECUACIONES DE LAGRANGE.
4.2.1.- Generalidades.

4.2.2.- Principio de Hamilton.
4.2.3.- Técnicas del calculo de variaciones.
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4.2.3.1.- Aplicaciones.
4.2.4.- Deduccién de las ecuaciones de Lagrange a partir de los principios de Hamilton.
4.2.5.- Extension del principio de Hamilton a sistemas no holénomos.

4.2.5.1.- Significado fisico de los multiplicadores de Lagrange.
4.2.6.- Aplicaciones y ejemplos.

Se desarrollaran una serie de practicas y entregables a realizar durante el desarrollo de la asignatura.

Competencias genericas.

Se realizaran pruebas orales de exposicidn publica de trabajos, con una valoracion de un 5 % de la calificacion de la
asignatura.

Se realizaran pruebas escritas de desarrollo de trabajos, con una valoracion de un 5 % de la calificacion de la
asignatura.

Competencias especificas.

Se realizaran una evaluacién continuada mediante pruebas cortas semanales de asimilacién de conocimientos que
permitiran eliminar materia a los alumnos, a criterio del profesor.

Aquellos estudiantes que no deseen seguir el plan de trabajo planteado por el profesor,o0 que no eliminen materia,
podran presentarse con la materia correspondiente a los examenes de evaluacién como prueba Unica y definitiva.

Prueba presencial en convocatorias ordinaria y extraordinaria.
Cada prueba se dividira en dos partes:

- Un cuestionario teérico.

- Tres problemas.

F. Beer, E. Johnston, Jr., "Mecanica vectorial para ingenieros. Dinamica", Sexta edicion, McGraw-Hill (1998).

* J. L. Merian, "Dindmica", Tercera edicion, Editorial Reverte, S.A. (2000).
* W. Riley, L. Sturges, "Dinamica", Editorial Reverte, S.A. (1995).

* H. Goldstein, "Mecénica Clasica", Editorial Reverte, S.A. (1988).
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