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a) Haciendo el D.C.L. correspondiente para cada masa∑
~Fm1 = ~T + ~N1

∑
~Fm2 = ~T + ~N2

Para la aceleración se tiene que θ̇1 = θ̇2 = Ωo = cte⇒ θ̈1 = θ̈2 = 0. La segunda ley de Newton
queda para m1

ρ̂) T = m1(ρ̈1 − ρ1Ωo)

θ̂) N1 = 2m1ρ̇1Ωo

para m2

ρ̂) − T = m2(ρ̈2 − ρ2Ωo)

θ̂) N2 = 2m2ρ̇2Ωo

por lo que se tiene las ecuaciones de movimiento siguientes

ρ̈1 = ρ1Ω2
o +

T

m1

ρ̈2 = ρ2Ω2
o −

T

m2

b) Sumando las dos ecuaciones de ρ̂ se tiene

m1ρ̈1 +m2ρ̈2 − Ω2
o(m1ρ1 +m2ρ2) = 0

se hace el cambio de variables u = m1ρ1 +m2ρ2, por lo que la EDO queda

ü− Ω2
ou = 0

se propone la solucion de la forma u = emt. El polinomio característico es

m2 − Ω2
o = 0⇒ m = ±Ωo

se tiene entonces que

u(t) = AeΩot +Be−Ωot

la condición inicial es u(0) = m1R +m2(R + L), por lo que

A+B = (m1 +m2)R +m2L

también tenemos que u̇(0) = m10 +m20 = 0, por lo que

1



A−B = 0

de aquí se concluye que

A = B =
1

2
[(m1 +m2)R +m2L]

entonces

u(t) =
1

2
[(m1 +m2)R +m2L](eΩot + e−Ωot)

u(t) = [(m1 +m2)R +m2L] cosh(Ωot)

pero u = m1ρ1 +m2ρ2 = (m1 +m2)ρ1 +m2L pues ρ2 = ρ1 + L. entonces

(m1 +m2)ρ1 +m2L = [(m1 +m2)R +m2L] cosh(Ωot)

�nalmente

ρ1(t) = R cosh(Ωot) +
m2

m1 +m2

L(cosh(Ωot)− 1)

ρ2(t) = L+R cosh(Ωot) +
m2

m1 +m2

L(cosh(Ωot)− 1)

c) Sabemos que

ρ1(t) = R cosh(Ωot) +
m2

m1 +m2

L(cosh(Ωot)− 1)

entonces

ρ̈1(t) = RΩ2
o cosh(Ωot) +

m2

m1 +m2

LΩ2
o cosh(Ωot) = Ω2

o[ρ1 +
m2

m1 +m2

L]

de la ecuación de movimiento para m1 tenemos

m1(ρ̈1 − Ω2
oρ1) = T

Finalmente

T =
m1m2

m1 +m2

LΩ2
o

2


