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1. Se tiene que las fuerzas respectivas en cada eje son:

−T1 cos(θ1) + T2 cos(θ2) = 0 (1)

T1 sin(θ1) + T2 sin(θ2) − Fg = 0 (2)

De (1) se tiene que:

−T1 cos(θ1) + T2 cos(θ2) = 0
T2 cos(θ2) = T1 cos(θ1)

T2 = T1 cos(θ1)
cos(θ2)

(3)

Por lo que reemplazando (3) en (2), obtenemos:

T1 sin(θ1) + T1 cos(θ1)
cos(θ2)

· sin(θ2) − Fg = 0

T1

(
sin(θ1) + cos(θ1) sin(θ2)

cos(θ2)

)
= Fg

T1

(
sin(θ1) cos(θ2) + cos(θ1) sin(θ2)

cos(θ2)

)
= Fg

Usando la igualdad trigonométrica sin(α + β) = sin(α) cos(β) + cos(α) sin(β) se tiene:

T1 = Fg cos(θ2)
sin(θ1 + θ2)
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