Solucion Pregunta 3:

, , L D.CL.:
Las fuerzas que actlan sobre la particula se indican en el DCL, donde:
- N,
F,=—k(r=1,)r y f.=-crr
0 o e} 77
mg

a) Tipos de solucién para el largo del resorte

=W
Si utilizamos coordenadas polares con origen en el ¢ I 0
extremo del resorte que esta en el eje vertical, el largo del C—'—b
resorte queda descrito por la variabler. [T
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La ecuacion del movimiento en estas coordenadas, en la
direccion radial es:

segun7:  m(GF-rg*)=—ci —k(r-1,)

donde:¢=cte:w0 y k=2ma,

A -, C -
Reemplazando y reordenando se llega a la EDO siguiente: r +Z FHo, r=2; 1,

.z _ st S,
cuya solucién generales: (1) =Ae™ +Be™ +21,
L ——

rn=homogénea r,= particular

2
donde: s=-S+% [C) -, (D

Los tipos de solucion para r(f) dependen del término sub-radical de (1).
Recordando que wp = ZL , se distinguen tres casos:
m

. C g .
i) m > wy => s1, 52 son reales, distintas y negativas. r(t)
sobre-amortiguado

la solucion tiene la forma: r(r) = A, e + B, ™ + 21,
=> movimiento sobreamortiguado

. . - : : sub-amortiguado
(el amortiguamiento prevalece sobre la elasticidad) \ \ Y) .

criticamente amortiguado

o C i I
i) 5,y = W0 => 51,52 500 reales, iguales y negativas

la solucion tiene la forma: r(t)=(A, + B, t)e*" +21,
=> amortiguamiento critico
(el amortiguamiento se compensa con la elasticidad)

o C . .
iii) 2 SWo=> 51,52 80N complejas conjugadas

iz —<t 5
la solucion tiene la forma: r(r)=e ™ [A cos Qf + B, sen Qt]+ 21y, con g- |p-c
3 3 ¢ Q=joy—| 5

=> movimiento subamortiguado (la elasticidad prevalece sobre el amortiguamiento)
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b) Posicion y velocidad de P c/r a sistema inercial

Usando el sistema de coordenadas polares definido en (a), la posicion y velocidad de P, en funcién
del tiempo, tienen la siguiente expresion:

rt)=r(t)r 2.1).
V(t) = F(0) P+ (1) $(1) & (2.2).

<

=> la solucion es del tipo: 7(1) =€ " |4, cos Qr + B, sen Qf]+ 21,

_c

2m

2 2 2 ﬁ
donde: Q=m= Ll TR

Condiciones iniciales:

C
En este caso wy= Z>

rt=0)=l,=> A +2l,=l,=> A, =-,

: 2
Ft=0)=0 => —iA_; + B, Q=0=>B3=—mCQlo =—$10
Entonces: r(t) =1, {2_ e ! [ cos %“’o‘ +% sen f“)ofﬂ (3.1)

) =1, o, o ot {2 cos gwo t+ [% - f} sen ng t} 3.2)

Reemplazando (3.1) en (2.1) obtenemos el vector posicién en funcidén del tiempo.

Reemplazando (3.1) y (3.2) en (2.2) y recordando que ¢ =, , obtenemos la velocidad en funcién
del tiempo.
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