UNIVERSIDAD PoLITECNICA DE MADRID

E.T.S. de Ingenieros Agronomos

Dpto. Fisica y Mecanica




E.T.S. DE INGENIEROS AGRONOMOS UNIVERSIDAD POLITECNICA DE MADRID

Introduccion. Fuerzas distribuidas

Calculo de centroides y centros de gravedad

Momento de inercia. Propiedades. Calculo

Producto de inercia respecto a dos rectas.

Momento de inercia respecto a una recta R

Teorema de Steiner
Momentos y direcciones principales de inercia
Circulo de Mohr

Cuadrica de inercia

OCW-UPM



E.T.S. DE INGENIEROS AGRONOMOS UNIVERSIDAD POLITECNICA DE MADRID

En el tratamiento de las fuerzas distribuidas no es muy dificlil
encontrar la resultante de estas fuerzas distribuidas.

Para que la resultante tenga el mismo efecto que las fuerzas
distribuidas, esta debe actuar en un punto denominado
centroide del sistema
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El centroide de un sistema es un punto en el que puede
considerarse que esta concentrado un sistema de fuerzas
distribuidas, con el mismo efecto exactamente.

Este concepto se encuentra en el andlisis de esfuerzos vy
deformaciones de vigas y arboles, y es conocido
comunmente con el nombre de primer momento.
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El momento de inercia respecto a un punto es la suma de
los momentos de Inercia respecto a tres planos
perpendiculares entre si que se corten en dicho punto
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de los momentos de Inercia respecto a tres ejes
perpendiculares entre si que se corten en dicho punto
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El momento de inercia respecto a un punto es la suma del
momento de Inercia respecto a un eje y el momento de
Inercia respecto a un plan perpendicular a él que se corten en
dicho punto

o IOY T IXOZ

o IOX T IYOZ

IO IOZ_I_IXOY

El momento de inercia respecto a un eje es la suma de los
momentos de inercia respecto a los dos planos
perpendiculares entre si que se corten en dicho eje

on :Ixov'l'lxoz lov = lxoy * lvoz loz = Ixoz + lvoz
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El momento de inercia respecto a un

punto O es la suma del momento de

Inercia respecto al centro de

gravedad G y de la masa total del

sistema por el cuadrado de Ia
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El momento de inercia respecto a un
eje cualquiera (0OZ) es la suma del
momento de inercia respecto a un
eje paralelo que pase por el centro
de gravedad G (Eje CZ) y la masa
total del sistema por el cuadrado de

la distancia que separa los dos ejes

Y
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R El momento de inercia respecto
a un plano cualquiera (XOY) es

la suma del momento de inercia

respecto a un plano paralelo que

/ pase por el centro de gravedad

T G (Plano XGY) y la masa total
d .
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El momento de inercia respecto a un punto, eje o plano es
igual al momento de Inercia respecto a un punto, eje o
plano paralelo al anterior y que pase por el centro de
gravedad, mas la masa total del sistema por el cuadrado
de la distancia que separa ambos puntos, ejes o planos
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Respecto a las rectas OX, OY

____________________________ o Pov = Z M XY,
i=1

SYi
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Respecto a las rectas OX, OY
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El producto de inercia respecto a dos rectas cualesquiera es
Igual a la suma al producto de inercia respecto a dos rectas
paralelas a las anteriores que pasen por el centroide y el

producto del area de la figura por las distancias entre las
rectas
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Metodo de los multiplicadores de Lagrange
Espacio tridimensional

Espacio bidimensional

Metodo del circulo de Mohr (grafico).
Bidimensional
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lox > loy
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Cuadrica: Es una superficie en el espacio n-dimensional
representada por una ecuacion de segundo grado en sus
variables

AX> + By’ +Cz° +Dxy + Exz+ Fyz+ G =1
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Recta R

P(x,y.2)

Es el lugar geometrico de los puntos del espacio que cumplen
gue el mddulo del vector que une el origen de coordenadas y
un punto P de una recta R, es la inversa de la raiz cuadrada
del momento de inercia respecto a dicha recta
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Si las direcciones son principales
los productos de inercia son nulos .
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| NI T Elipsoide de inercia
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Si las direcciones son principales los productos de inercia son nulos
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