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a) Para la matriz de inercia se hace notar que la parametrizacion de la barra es (haciendo
referencia a que el eje é; corresponde a a’, é; corresponde a y' y é3 corresponde a 2’)
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con esto, se tiene que
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pero A = Cil_? = %, entonces
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de la misma forma
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luego, la matriz de inercia es
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b) Primero hay que encontrar el vector & en los ejes principales y poder ocupar las ecuaciones
de Fuler. Por geometria se tiene que

0 = Qsin(h)és + Q cos(6)és

si se agrega la rotacion en el eje 1, correspondiente a 6



& = 061 + Qsin(0)é; + Q cos(0)és
por lo tanto,

W =0 wy= Qsin(f) w3 = Qcos()

con eso se tiene que las ecuaciones de Euler quedan como (considerando que N; = 0 como lo
dice el enunciado)
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y la ecuacion de movimiento es

6+ O%sinfcosh =0
c¢) dado que Ny = Ny = 0, se tiene que
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d) dado que 0 = 0 es el punto de equilibro estable, se tiene que sinf ~ 6 y cosf ~ 1
04+9Q% =0
por lo que
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