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P.1 Un transbordador espacial de masa m se aproxima a la Tierra en
una trayectoria parabdlica, debida exclusivamente a la atraccion
gravitacional terrestre. Cuando la nave se encuentra en el punto 4
esta en su perigeo, a una distancia D del centro de la Tierra. En esta
posicion la nave frena en forma brusca y breve, disminuyendo
unicamente la magnitud de su velocidad. Como consecuencia, el
transbordador pasa a una Orbita eliptica que le permite pasar
tangencialmente sobre la superficie terrestre en B.

Determine la pérdida de energia cinética que el transbordador sufre
en el punto A en el movimiento descrito. Son datos: G, M, R, D y m.

P.2 Una plataforma AB es forzada a girar con aceleracién angular
constante 6 = a, en torno a un eje horizontal que pasa por el punto
0 ubicado a una distancia 00’ = R de la plataforma. Sobre la
plataforma se mueve una particula P de masa m, que cuenta con
un pequefo motor que le entrega una fuerza paralela a la
plataforma, de magnitud F(t), la cual se controla de tal manera que
P se desplace con aceleracién constante a, con respecto a la
plataforma. En la condicién inicial: 8 = 0, 6=0,x"=0 yx' =0.

a) Determine 6(t), 8(t), x'(t) y x'(t).

b) Determine las seudofuerzas que actuan sobre P en el sistema de
referencia con origen en 0’ y ejes X'y Z' de la figura.

Xl

c) Siag = §Ra0 , determine la distancia d a la que esta la particula desde 0’ cuando ésta se separa de
la plataforma.

. . . 2 ~ . P
d) Si el motor actuase en el sentido opuesto, es decir, ay = —ERaO, sefiale si P se separaria de la
plataforma a una distancia desde 0’ mayor, menor o igual a d. Justifique claramente su respuesta.
Nota: Considere que la plataforma AB es tan larga como sea necesario.

P.3 Un aro de radio R gira en torno a un eje vertical, tangente al aro en
el punto O, con velocidad angular ) constante. Una particula P de
masa m puede moverse sin roce a lo largo del aro. por el riel. Se define
un sistema de referencia no inercial S’ centrado en el centro C del aro, y
con ejes X' e Y’ en el plano del aro, como indica la figura. Sabiendo que
la ecuacion de movimiento genérica en un sistema no inercial es:

mare = F —mdy — mwx(@x77) — 2maxv"® — ma xrre

a) Escriba la ecuacion del movimiento de P referida al sistema no inercial indicado, expresando la
proyeccion en la direcciéon ¢ en la forma mR¢ = f.

b) Obtenga la expresién para U tal que f = % 2—; .

c) Suponiendo que RQ? < gy que el angulo de equilibrio es cercano a cero, determine en forma
aproximada este angulo de equilibrio.
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