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INSTITUTO TECNOLOGICO SUPERIOR DE SAN ANDRES TUXTLA SLAELOE Ll ik LG R el

cotejo)
ASIGNATURA: DINAMICA GRUPO: 411A PERIODO:
FEBRERO-JUNIO 2025
DOCENTE: M.l. LORENA PALMA CRUZ FECHA:

NOMBRE DE (LOS) ALUMNO (S): ALESSANDRO MARTINEZ SOLIS. LUIS FABIO | NIDAD No.
LUCHO PAXTIAN. JOSHUA DOMINGUEZ CRUZ. GABRIEL PENA MACARIO. ERICK

NOMBRE DE LA UNIDAD: CINEMATICA'Y

ROSENDO POXTAN MOJICA
CINETICA DEL CUERPO RIGIDO

INSTRUCCION

Revisar los documentos o actividades que se solicitan y marque en los apartados “SI” cuando la evidencia a evaluar se cumple; en caso
contrario marque “NO”. En la columna “OBSERVACIONES” ocupela cuando tenga que hacer comentarios referentes a lo observado.

VALOR ‘ CUMPLE
% CARACTERISTICA A CUMPLIR (REACTIVO) OBSERVACIONES

Sl NO

Presentacion: Contiene una tarjeta de presentacion (ver

15 : -
anexo en la asignacion)

Resumen: Incluye una tarjeta de resumen en donde

15 brevemente describe en qué consiste el prototipo.

20 Presentacion fisica: El prototipo didactico es presentado de
forma limpia, prolija y formal.

15 Ingenio. El equipo utiliza su ingenio para la realizacién del

modelo fisico.

15 |Originalidad. Originalidad en la fabricacion de la propuesta.

Aplicaciéon. Cumple con el objetivo planteado, elaborando un
20 [modelo fisico en donde aplica y experimenta los
conocimientos adquiridos en el aula.

a I/

100% |CALIFICACION.

1@,

= DANANAN

**En caso de entregar después de la fecha y hora sefialada, se descontard 10% en su calificacidn final de la unidad.
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ASIGNATURA: DINAMICA GRUPO: 411A PERIODO:
FEBRERO-JUNIO 2025
DOCENTE: M.l. LORENA PALMA CRUZ FECHA: 6/06/2025

NOMBRE DE (LOS) ALUMNO (S): ALESSANDRO MARTINEZ SOLIS. LUISFABIO | yNIDAD No. 5
LUCHO PAXTIAN. JOSHUA DOMINGUEZ CRUZ. GABRIEL PENA MACARIO. ERICK
NOMBRE DE LA UNIDAD: CINEMATICA Y

ROSENDO POXTAN MOJICA
CINETICA DEL CUERPO RIGIDO

INSTRUCCION

Revisar los documentos o actividades que se solicitan y marque en los apartados “SI” cuando la evidencia a evaluar se cumple; en caso
contrario marque “NO”. En la columna “OBSERVACIONES” ocupela cuando tenga que hacer comentarios referentes a lo observado.

VALOR ‘ CUMPLE
% CARACTERISTICA A CUMPLIR (REACTIVO) OBSERVACIONES

Sl NO

>

Formato de entrega: En formato de word, limpio y ordenado,
5 con margenes: izquierdo 3 cm; derecho, superior € inferior de
2.5cm.

Objetivo: Enuncia de forma clara y precisa: s qué?, ;cémo?
15 y ¢ para qué?, iniciando la redaccién con un verbo en
infinitivo.

Introduccidén: Da una idea clara del contenido del trabajo,
10 motivando al lector a continuar con su lectura y revision.

Desarrollo. Debe cumplir con un sentido y una
estructuracion logica en la descripcion del funcionamiento del
20 prototipo propuesto, en el planteamiento de las necesidades,
variables involucradas y los resultados que se desean
calcular.

Calculos. Sigue una metodologia y sustenta todos los pasos
que se realizaron al aplicar los calculos necesarios para

20 lograr el resultado. Enuncia correctamente los criterios
aplicados.

Conclusién. La conclusion es breve, clara y acorde con el
15  |objetivo planteado.

Referencias bibliograficas. Presenta 5 citas y referencias
15 |IEEE.

o/

100% |CALIFICACION.

p=NANINE NN

**En caso de entregar después de la fecha y hora sefialada, se descontard 10% en su calificacidn final de la unidad.
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INTRODUCCION

En la Ingenieria Mecatronica, el analisis de sistemas dindmicos que integran componentes
mecanicos, eléctricos y de control es esencial para el disefio y optimizacion de mecanismos
automatizados. El estudio de la dindmica de cuerpos interconectados mediante cables, poleas y
fuerzas externas representa una base fundamental para entender cémo se comportan estos
sistemas bajo distintas condiciones. Este tipo de problemas permite desarrollar una vision
integral de los principios fisicos que rigen el movimiento, el intercambio de energia y el control
de fuerzas en sistemas reales.

El problema a realizar constituye un caso de estudio cldsico que involucra el movimiento de un
collarin deslizante conectado a una masa mediante un sistema de poleas. Este tipo de
mecanismos es comun en elevadores, actuadores lineales y plataformas de transporte
automatizado. Desde el punto de vista de la mecatrdnica, resolver este tipo de problemas no solo
permite fortalecer los conocimientos en mecanica, sino también desarrollar habilidades para el
modelado fisico de sistemas y la toma de decisiones sobre como aplicar o retirar fuerzas externas
para lograr un comportamiento deseado.

El uso del principio del trabajo y la energia en este ejercicio permite establecer relaciones claras
entre fuerzas externas, desplazamientos y velocidad final del sistema. Este analisis es esencial
para cualquier ingeniero mecatronico que desee disefiar sistemas eficientes, seguros y
controlados, ya que combina fundamentos de la fisica con aplicaciones practicas de ingenieria.




Planteamiento del problema:
Se tiene un sistema compuesto por dos cuerpos unidos mediante una cuerda
inextensible que pasa por un sistema ideal de poleas. El collarin B, de masa ms=10g, se
encuentra montado sobre una barra horizontal de baja friccion, y estd conectado
mediante una polea a una masa suspendida A, de masa ma=5g, que cuelga
verticalmente a través de la polea.
Inicialmente el sistema esta en reposo, y se deja caer la masa A desde una altura de
80mm. Al descender, esta genera un movimiento del collarin B hacia el extremo derecho
de la barra, donde impacta con un tope fijo.
Se pide determinar:
a) El tiempo que tarda la masa A en llegar al suelo.
b) La velocidad del collarin B justo antes del impacto.
c) Una estimacion de la fuerza de impacto entre el collarin B y el tope

:




PLANTEAMIENTO A ESCALA

Suposiciones:
El sistema de poleas y cuerdas es ideal (sin friccion ni masa).
La cuerda permanece tensa durante todo el movimiento.
El movimiento es unidimensional y rectilineo.
El choque contra el tope se considera inelastico e instantaneo.
Se desprecia la friccion entre el collarin y la barra.

Fuerzas (idealizado):
e Tension en cuerda: T
o Amyg—T =mya
e B:T =mga

Sustituimos tension:
1. Aceleracién del sistema:
myg — mga = mya
_ mupg
my + mg
_ (0.005)(9.81) _ 0.04905

4= 0.005+0010 0015
2. Tiempo de caida:

~ 3.27 m/s?

,Zh ’2 0.08
t= Vi (327) ~ Vv 0.0489 = 0.221 seg

3. Velocidad al impactar:
v=a-t=(327)(0.221) = 0.723m/s
4. Fuerza de impacto:

mg v _ (0.010)(0.723)
t 0.01

F =

=0.723 N

Resultados
Aceleracion del sistema = 3.27 m/s?
Tiempo de caida=0.221 seg
Velocidad de impacto=0.723m/s
Fuerza estimada de impacto=0.723 N




DESCRIPCION DE LA REALIZACION DEL MODELO

Lista de Componentes a Modelar
Collarin B (Bloque deslizante)
Riel horizontal
Cuerda
Poleas (x2)

Masa A (bloque colgante)
Soportes laterales
Gancho / unién cuerda-collarin

Instrucciones de Modelado (pieza por pieza)

1. @ Collarin
e Croquis en plano alzado: dibuja un circulo de didametro 20mm y se extrulle 50mm

e Afadir un agujero pasante horizontal de didametro 11mm (para el riel)

2. @ Riel horizontal
e Crear un cilindro largo de 600 mm de longitud y 20 mm de didmetro
e Asegurarse de tener extremos planos

e Este componente sera fijo en el ensamble




3. @ Poleas (x2)

Crear una nueva pieza rectangular de 10 mm x 8 mm, realizar un circulo en el centro de la altura
de didmetro de 5mm, realizar revolucién

Hacer un agujero central de 7 mm de didmetro, aplicar extruir corte

Agregar un pequefio canal en el borde para representar la ranura de la cuerda

(Usar esta misma pieza dos veces en el ensamblaje)

4. @ Soportes laterales

e Crear bloques verticales de 60 mm x 200 mm x30 mm
e Afadir un agujero para alojar el eje del riel

(usar dos instancias)




