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Definicion de equilibrio

El término equilibrio implica:
- 0 que un objeto esta en reposo
- 0 que su centro de masas se mueve con velocidad constante con
respecto al observador

Aqui solo trataremos con el primero de los casos, en el cual se dice que el
objeto esta en equilibrio estatico




Condiciones de equilibrio

Primera condicidén necesaria para el equilibrio:
La fuerza neta que actua sobre un objeto debe anularse

Si el objeto se modeliza como una unica particula, entonces esta el la unica
condicién que debe satisfacerse para el equilibrio

En el caso de tratar sistemas reales (extensos), entonces la situacién se
complica, ya que no podemos tratar estos sistemas como particulas.

Para que un cuerpo esté en equilibrio estatico hace falta una segunda condicién




Condiciones de equilibrio

Consideremos una unica fuerza F actuando sobre un objeto rigido

El efecto de la fuerza va a depender de la
posiciéon de su punto de aplicacion

El momento de la fuerza con respecto al punto ()

—

T=r X F

El sentido del vector momento esta dirigido
hacia fuera de la pizarra, y su moédulo viene dado
por ['d donde ( es el brazo del momento

Un momento neto actuando sobre un cuerpo rigido producira una
aceleracién angular

Estamos interesados en estudiar aquellas situaciones rotacionales en las
que la aceleracion angular de un soélido rigido es cero

Un objeto en estas condiciones estara en equilibrio rotacional




Condiciones de equilibrio

Estamos interesados en estudiar aquellas situaciones rotacionales en las
que la aceleracion angular de un sélido rigido es cero

Un objeto en estas condiciones estara en equilibrio rotacional

Como ) 7=1d para la rotacién alrededor de un eje fijo, la condicion
necesaria para el equilibrio rotacional es que el momento neto con
respecto a cualquier eje debe anularse




Las dos condiciones necesarias para el
equilibrio de un objeto

1. La fuerza externa neta debe ser igual a cero

Zﬁ:o

Esta condicion refleja el equilibrio de traslacion.
La aceleracion lineal del centro de masas del objeto debe anularse
cuando se observa desde un sistema de referencia inercial

2. El par externo neto debe ser igual a cero

» 7=0

Esta condicion refleja el equilibrio de rotacion.
La aceleracion angular con respecto a cualquier eje debe anulase

En el caso especial del equilibrio estatico, el objeto esta en reposo con
respecto al observador, asi que su velocidad lineal y angular se anula

vem = 0 w =10




Las dos condiciones necesarias para el
equilibrio de un objeto

1. La fuerza externa neta debe ser igual a cero

Zﬁ:o

2. El par externo neto debe ser igual a cero

ZT:O

Estas dos ecuaciones vectoriales son equivalentes a seis ecuaciones escalares :
- tres (z,y, z) para la primera condicion de equilibrio
- tres (.4, ») para la segunda condicion de equilibrio




Condiciones de equilibrio en sistemas
con fuerzas coplanares

Estas dos ecuaciones vectoriales son equivalentes a seis ecuaciones escalares :
- tres (z,y, z) para la primera condicion de equilibrio
- tres (.4, ») para la segunda condicion de equilibrio

Las fuerzas cuyas representaciones vectoriales se
encuentran en el mismo plano se dice que son coplanares

Si restringimos el estudio a situaciones en las que todas las fuerzas
descansan sobre un plano [por ejemplo, el (z,y) ] entonces solo
tenemos que resolver tres ecuaciones escalares

ZFx:O ZFy:o ZTZ:()
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El par neto con respecto a un eje que pase por
cualquier punto del plano debe ser cero.
El eje de giro al que esta referido el par es arbitrario.
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Pistas para resolver problemas de estatica

El peso siempre actua en el centro de gravedad del sistema

Si E F=0y E 7 = () respecto a un punto,

entonces el momento es cero con respecto a cualquier punto

Recordad ademas el teorema de Varignon para calcular el
momento resultante de un sistema de vectores concurrentes




Teorema de Varignon para un sistema de
vectores concurrentes

El momento resultante sobre un sistema de fuerzas
concurrentes es igual a la suma de los momentos de
las fuerzas aplicadas

Wiy= Y AR x 7= Y (4P + PR)

:iA?xﬁi+§:PExﬁi
1=1 1=1

:A?xi@+0

=l

—

— AP x R




Substitucion de ligaduras por fuerzas asociadas

Las ligaduras y apoyos comunmente utilizados en mecanica aplicada se suelen
modelizar y sustituir por fuerzas y pares de reaccion de interpretacion simple.
En las figuras que siguen se representan algunos de los casos mas habituales

FIGURA 4.5: Diversas maneras de
construir apoyos simples: (a) rodillo,
(b) rueda, (c) soporte de rodillos, (d)
balancin circular.

FIGURA 4.9: Ligaduras dobles: (a)
Articulacién y (b) deslizadera rigida.




