Pauta P1 control 1 primavera 2008

Sistemas newtonianos

DCL de la figura:

Para que la escalera se mantenga estatica se requiere las condiciones de estatica trasnacional y

Zﬁ=0y2f=0

Haciendo sumatoria de fuerzas con el eje de coordenadas como la figura se tiene:

rotacional:

Y E=N—f=0 ©

ZE’:NZ—mg—Mg -0 @
De (1) se tiene que N; = f, ()
De (2) setieneque N, = g(m + M) (xx*)

Luego haciendo sumatoria de torques con respecto al punto o, ademas suponiendo que la persona
se ubica a una distancia x del punto o, se tiene:

D % = #(Mg) +i(mg) + E (V)
=EXMG+Lxmg+LxN,



Descomponiendo las fuerzas se obtiene que:
Z T, = mgLcos(a) + Mgxcos(a) — NyLsen(a) = 0

De (*) se tiene que:
mgLcos(a) + Mgxcos(a) — fLsen(a) =0

Pero la condicidn de estdtica indica que f,, < uN en este caso buscamos el caso critico y ademas
de (2) conocemos la normal luego remplazamos la fuerza del roce por f, = ug(m + M)

Asi la ecuacion de torque queda:
mgLcos(a) + Mgxcos(a) — ug(m + M)sen(a) =0
Despejando x, que es la distancia maxima a la que se podra ubicar la persona, queda:

L

x = m((M + m)usen(a) — mcos(a))

Ahora por trigonometria se obtiene la altura maxima a la que se ubica la persona:
h
sen(a) = — = h = xsen(a)
x

Luego la altura maxima a la que se puede ubicar la persona es:

Rmax = %tg(a) ((M + m)usen(a) — mcos(a))




