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N Como tenemos dos masas
,
tendremos dos sets de ecuaciones de

•
Movimiento

.

A Para lamasa A usamos un sist . de coord . cilíndricas
,
dondeconsidera

umg
ramas las 3 fuerzas deldibujito de la izquierda y IÑI = lmojt , ya que

T está sobre la mesa

B MILE -ping +

¡da / ¡ÓIÓ + ¿ ti ) ≠ -Tjtnngbí - Nbí

mg
v p , m Lj - PÜ ) = -Ta, Ging# (poi)

-
- O (a) Ás Í = mg

- N = O css

Para B solo tenemos movimiento en tí ⇒ MÍ = T-mg (4)

a) Imponernos que ¡ = ¡ = O
^

f- 1/2 para A y Í
--0 ⇒ F-mg para B , reemplazando en CD

⇒ -mató
'

= -

mg
⇒ü¥f ⇒ a-EEEE- TE

b) Ahora no consideramos movimiento circular ⇒ ⊖! Ó = Ü --0
,
así que G) → MÍ = -T. (5)

Tenemos que f- 2 =L ⇒ ¡ = Í ( ladistancia de las particulasal orificio )

(4)→ m¡ = T- mg (6) , sumado con (5)

⇒ 2m¡ = -mg ⇒ ¡ = - / fdt
jdj = - µ
j.

⇔ ¡
= -¡ + ¡ / µ

⇒ ¡df = - /¡ tdt + ¡ ¡dt
f. °

② flt) = ftp.t
- 9- 1-2
4

donde
por enunciado f.=L

/2 y ¡ ◦ = + 0o

⇒ ¡A) = 0o - gt (7)
^

flt) = Lz + V. t -qt
≥

(8)

I 4

Calculamos el tiempo donde se detiene A (y por lo tanto también B) con (7)

V. - t
.
ÍO ⇒ ti = 2¥



E imponemos que en ti flt.tn ) =L con (8) ( para poder encontrar el valor necesario para 0o )

{ + ↳ ti - 9- E. ÍL4

⇔ v. -2¥
-

¥"g¥ = ?
⇔ 20¥ - §

:± ⇒ v. =¥5

C) Volvemos a considerar un movimiento circular . De (2) tenemos

¡Ó = pié. =p. v. ⇒ 6- = f¡÷
Reemplazamos en G)

⇒ mfi - p ¡¥ )
= m (j - 1¥:)

=
-T

⇔ j - f¡÷ + Im = O

donde encontramos Tde (4) y usando que E-- ¡ ⇒ T- m ¡ + mg
⇒ ¡ - p¡÷ + ¡ +9=0
⇔ ¡ =p:# - 119
⇒ ¡¡di =p:# f.

"
¥ - :|!
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⇔ ¡ = .EE .

-↓ ¡ I!
-

:( e- :)
a- e:# ( E - E) - :( e- E)

Ahora
, imponemos que ¡ =O cuando f- L ( igual que antes)

⇒ -

¥:( ↓ -

¥ )
-El ' -E) ± °

⇔ - e:# .

- ¡ - 9¥ = O

⇔ ¥ 1.20.2 = 8¥ ⇒ 0o = ftp.if = /§K = /¥97



P2
Aunque al comienzo es un movimiento unidimensional , usaremos un sist . de coord.

<
v2
m

polares , ya que solo tenemos una fuerza central , por ende ,
un mov . en un plano

nnflj - pielj + ¡ / ¡ÓIÓ ) =
- kÜ ,

con lo que obtenemos
Víi } ,
✓ ¡ ) m ( ¡ - PÜ) = - by m ; Ó ) ¡ ddz /¡Ó) = O (2)

•
☒conservación

a) Como en la primera parte el movimiento es solo en f ⇒ Ó = Ü = O
, por lo que integramos (1)

(1) → ¡ = - km f | fdp y truco mecánica

¡¡dj = - km/¡fdf | por enunciado f.=O
^

f.=p.
¡◦

¥ = -2km (¡ - f.2) (3)

Y notamos que Un = ¡ lf=p /2) ,
evaluamos en (3)

⇒ Élpm = - b- ( ¥ - fi ) = 2km . 3-4 f.
'
= 3g km fi = 012 2M

b) Luego deaplicada la velocidad 0a ,
semantienen las ecs .

demovimiento
,
solo cambiar las condiciones

iniciales
.

Usamos la conservación del momentum angular ( (2) ) para obtener ÓCP

(2)→ f = fin? É. = f.ni V2 ⇔ Ü = ¥ , reemplazamos en (1)

212
⇒ mlj-pe.jo#)--m(i-e;j-:)=-kp
⇔ ¡ = 7¥ § - km f | fdp y truco mecánica

⇒ /¡ ¡di = k¥4!¥ - km/¡¡de / ¡ = "

⇔ E- ¥ = e.÷ .
-:( ¡ - )

-Emll
"

¥ )
⇔ En = Ei -7¥ ( ¡ - )

-End Í - ¥ )2

Conesto podemos calcular la distancia máxima y mínima imponiendo ¡ ÍO ,
O sea

, que lamasadejede

alejarse o acercarse respectivamente

¡⇒ ⇒ vi - k¥1 ¡ - %)
-Enlai - ¥ ) :O /Í

2-



⇒ Ei - e.:-( ^ - ¡ ey
-En µ

"
- EN"

⇔ k p
'
- ( ¥ + ¥ ) j + e.¥ = °

2m

Hacemos el cambio de variable ✗ =p
2

⇒ b- ×≥ _ (¥ + E) ✗ + f:# = O

2M

que es una ecuación cuadrática y tiene dos soluciones ✗+
.
- ,
donde tomamos X

_ que es
tomando el signo negativo de la sol . de la ec . cuadrática

, luego fmin = TE y por conservación
delmomentum angular Vt = 1-

mf
tenemos que si f es mínimo, la velocidad es máxima .


