
Un punto base en cada problema, más lo indicado por partes si está correcta.
Si hay errores el corrector juzga cuanto descontarle. Las notas entonces van de
1.0 a 7.0 en cada problema.

Problema 1
Calculamos las constantes con (0) = 
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se obtienen como raíces
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Problema 2. Las matrices de rotación construidas para  = 2 resultan

̂ =

0@ 1 0 0
0 1 0
0 0 1

1A+
0@ 0 ¡ 

 0 ¡
¡  0

1A+
0@ ¡2 ¡ 2  

 ¡2 ¡ 2 
  ¡2 ¡ 2
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para los ejes

 =

0@ 1 0 0
0 1 0
0 0 1

1A+
0@ 0 0 0
0 0 ¡1
0 1 0

1A+
0@ 0 0 0
0 ¡1 0
0 0 ¡1

1A =

0@ 1 0 0
0 0 ¡1
0 1 0

1A
:

 =

0@ 1 0 0
0 1 0
0 0 1

1A+
0@ 0 0 1

0 0 0
¡1 0 0

1A+
0@ ¡1 0 0

0 0 0
0 0 ¡1

1A =

0@ 0 0 1
0 1 0
¡1 0 0

1A

 =

0@ 1 0 0
0 1 0
0 0 1

1A+
0@ 0 ¡1 0
1 0 0
0 0 0

1A+
0@ ¡1 0 0

0 ¡1 0
0 0 0

1A =

0@ 0 ¡1 0
1 0 0
0 0 1

1A
(a) la rotación equivalente será

 =  =

0@ 1 0 0
0 0 ¡1
0 1 0

1A0@ 0 ¡1 0
1 0 0
0 0 1

1A0@ 0 0 1
0 1 0
¡1 0 0
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0@ 0 ¡1 0
1 0 0
0 0 1

1A
de donde la traza es
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además
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0@ 0 ¡ 
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1A
 = 0  = 0  = 1 ̂ = (1 0 0) = ̂ (a) 3 p)
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b)

 =  =

0@ 1 0 0
0 0 ¡1
0 1 0

1A0@ 0 0 1
0 1 0
¡1 0 0

1A0@ 0 ¡1 0
1 0 0
0 0 1

1A =

0@ 0 0 1
0 ¡1 0
1 0 0

1A
() = ¡1 = 1 + 2 cos)  = 

hay que ir directamente a

 =  + 2 sin(̂£) + (1¡ cos)(̂£)20@ 0 0 1
0 ¡1 0
1 0 0
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  ¡2 ¡ 2

1A
de donde se identica

 = 0

 =
1

2
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2 + 
2
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1

2
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2
 = 1

2 + 
2
 =

1

2

de donde se deduce que

 = 0  = § 1p
2
  = § 1p

2
(b) 3 p)

Problema 3
Por conservación de energía o por otro método, incluido Lagrange si alguien

así lo hizo. Las coordenadas del centro de masa son



 = ¡  cos 
_

_ =  _ sin 

Como (0)=constante su valor no inuye

 =
1

2
((0)

2 + _2) +
1

2
 _

2 ¡ cos  = 1

2
(0)

2 +
1

2
­

2 ¡
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de donde

1

2
(2 _

2
sin2 ) +

1

2
 _

2
=

1

2
­

2 + cos  ¡

_
2
=

­
2 ¡ 2(1¡ cos )
(2 sin2 ) + 

(4 p)

­
2 = 2(1¡ cos )

de donde

cos  = 1¡ 1
2

­
2


 0

hay solución si
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