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a) Para la matriz de inercia se hace notar que la parametrización de la barra es (haciendo
referencia a que el eje ê1 corresponde a x′, ê2 corresponde a y′ y ê3 corresponde a z′)

x′ = z′ = 0 y′ = ` ` ∈ [−L
2
,
L

2
]

con esto, se tiene que

I12 = I13 = I21 = I22 = I23 = I31 = I32 = 0
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de la misma forma
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luego, la matriz de inercia es
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 1 0 0
0 0 0
0 0 1


b) Primero hay que encontrar el vector ~ω en los ejes principales y poder ocupar las ecuaciones

de Euler. Por geometria se tiene que

~Ω = Ω sin(θ)ê2 + Ω cos(θ)ê3

si se agrega la rotación en el eje 1, correspondiente a θ̇
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~ω = θ̇ê1 + Ω sin(θ)ê2 + Ω cos(θ)ê3

por lo tanto,

ω1 = θ̇ ω2 = Ω sin(θ) ω3 = Ω cos(θ)

con eso se tiene que las ecuaciones de Euler quedan como (considerando que N1 = 0 como lo
dice el enunciado)
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y la ecuación de movimiento es

θ̈ + Ω2 sin θ cos θ = 0

c) dado que N1 = N2 = 0, se tiene que

~N = −1
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ML2Ω sin θθ̇ê3

d) dado que θ = 0 es el punto de equilibro estable, se tiene que sin θ ≈ θ y cos θ ≈ 1

θ̈ + Ω2θ = 0

por lo que

Ω2
o.p. = Ω2 ⇒ To.p. =

2π

Ω
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