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[PROBLEMA 1|
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e Sea v la rapidez del robot;
e segun definicién de ejes — velocidad de robot hacia A es —wv;

e las coordenadas tren y robot hacia A, con D la distancia inicial puente-tren:

zr = ut

1
TR = D—l—gL—vt

Encuentro en A (x4 = D), en instante t4:

D = wuty
1
D = D—|—§L—vtA
Deshacerse de t 4 —>
iL=:D

Encuentro en B (zg = D + L) en instante tp; velocidad de robot=+wv:

D—l—L = utB
L
D+ L = D+§L+vt3

Deshacerse de tg —>

L=2D+1L)

win

Combinando Ecs. (5) y (8) —
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e De la ﬁgura u = ﬁ.
e Considerando pendiente “R hacia A”: v = ﬁ—{f
e Considerando pendiente “R hacia B”: v = %
e Sustituyendo t4 y tg en expresién para u —>:
v=7%
|PROBLEMA 2|
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e Simetria =—> top = tgc = tcp =...
e Por lo tanto Ty = 2t2p.
e Calculamos tap; descripcién movimiento vertical con y = 0 en el piso:

1 2
y = h — vocos Bt — Egt (10)

e Saltarina en el suelo — y = 0 —

1
0=h—vocosfBtap — 59"343 (11)

e Se resuelve ecuaciéon cuadratica para tap :

v, cos B+ \/vg cos2 3 + 4h%g
-9

e Consideramos solucién t4p > 0 (caso v, cos 3 — ,/-.. ) pues pasada por B es posterior

a pasada por A. Factorizando por v,cos3 y usando Ty, = 2{4p ...

taB (12)



e Cuando g = 0 el movimiento es rectilineo; vy, = —wv, cos .
e El lapso tap es en este caso h/v, cos f.
e El periodo T, = 2t ap da:

T, = 2"

vo cos B

e Verificamos que (13) coincide con T, cuando g — 0:

1
T, = 2v,cos B 14 2gh 2 4
g v2 cos2 8
2v, cos B 1 2gh
g 2vicos? 3
_ 2vgcos B (1 2gh _2h T
= g 2v2cos23) wocosf °

|[PROBLEMA 3
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e Antes de salir del tubo la posicién radial esta data por r(t) = vot;

e las coordenadas (z,y):

= wotcos(wt)

Yy = votsin(wt)

(13)

(14)



e Desde que la hormiga (H) sale del tubo por E en el instante tg — movimiento
rectilineo que pasa por Tgqida = s con velocidad Usqiiga = Us:

7(t) = 7s + Us(t — ts) (20)

e El instante de salida: tg = ﬁ;
wL
Vo :

e El angulo 0 al salir: g = wtg =
e Coordenadas de salida:

s = Lcos(wL/vo) (21)
ys = Lsin(wL/v,) (22)

e La velocidad de salida (con respecto a la superficie):

ﬁhormiga/superficie = "Thormiga/E + 6E/supe’r,ficie (23)
Ts = vof +wLé (24)

e Proyectando segiin ejes ¢ e y (notar orientaciéon de vectores unitarios # y 6 en la
figura):

Vv, = vocosfs — wLsinbg (25)
vy = Uosinfgs+ wLcosfg (26)
e con lo anterior Ec (20) =:
x = Lcosfgs+ (vocosls — wLsinfg)(t — tg) (27)
y = Lsinfs + (vosinfs + wLcosBs)(t — ts) (28)

e donde s = wL /v, y ts = L/v,.



