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1. INTRODUCCION

Una vibracion es la oscilaciéon repetida de un punto material o de un cuerpo rigido en torno a una posicion de
equilibrio. EI movimiento oscilatorio es generado debido a que existe una fuerza aplicada a él que esta siempre
dirigida hacia el punto de equilibrio.

En ocasiones son generadas deliberadamente para utilizar el proceso repetitivo del cuerpo oscilante, por
ejemplo; el balanceo de un nifio en un columpio, el péndulo utilizado para regular un reloj, los vibradores para
mezclar algunas sustancias, las vibraciones de un instrumento musical de cuerdas, las ondas de radio y television,
entre otros. También existen vibraciones nocivas, como son: las que se generan en las maquinas rotatorias, las
vibraciones que se generan en una estructura a causa de un terremoto, en ambos casos, la funcién del ingeniero
es regular o eliminar el efecto que ocasiona el movimiento vibratorio.

En esta practica se miden dos variables; distancia y tiempo, las cuales son requeridas para analizar el
movimiento vibratorio, se presenta el procedimiento para medirlas y el montaje para generar un movimiento
oscilatorio.

2. OBJETIVO (COMPETENCIA)

Analizar un sistema oscilatorio simple al hacer oscilar un cuerpo en un riel “sin friccion”, utilizando un
soporte metalico y un resorte el cual unido a un resorte se hace oscilar y se mide el tiempo el periodo el cual se
espera que sea igual al determinado utilizando la ecuacion para cuerpos rigidos en vibracién, mostrando
disposicion para aplicar su creatividad, de trabajar en equipo y de responsabilidad en el uso de material y equipo
de laboratorio.

3. FUNDAMENTO

Consideremos un bloque de masa “m” que se coloca sobre un resorte vertical de constante k y de longitud
Lo sin deformar. El conjunto formado por el resorte y el cuerpo empezara a oscilar alrededor de una altura de

equilibrio.
El bloque unido al resorte describira un movimiento armonico simple de frecuencia angular
k
w?=—
m
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Fig. 1. El resorte con la pesa de masa ”"m” se encuentra
en la posicion de equilibrio

kxoA - = Posicion de

equilibrio mgl Posicion de
_ - . equilibrio
mgvy

Fig. 2. Al peso de masa ”m” se le aplica una ligera fuerza
vertical ocasionando que el resorte se estire ligeramente,

deformandose temporalmente Fig- 3. Se suelta la pesa de masa “m” y esto ocasTona que

el resorte se comprima ligeramente.
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Fig. 4 Arreglo del sistema para
medir las variaciones de la
posicidn del cuerpo con respecto
a la posicion de equilibrio.

La posicion de equilibrio se determina a partir de la condicién de que la resultante de las fuerzas que
actlian sobre el cuerpo sea nula.
La posicion xq sera tal que mg=kxg
La ecuacién del movimiento del sistema oscilante es
x=-Xxp+Asen(wt+ @)
Derivando con respecto del tiempo, obtenemos la expresion de la velocidad v.

v=Aw cos(wt+ @ )

En el instante t = 0, el mévil se encuentra en la posicion x = 0 con velocidad nula v=0
Con estos datos determinamos la amplitud A y la fase inicial ¢.

0=-xgt+A-sen(y)

0=Aw -cos(p )
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Como A y w son diferentes de cero, por lo tanto cos(¢)=0, esto implica que; la amplitud sea A = xq y fase
inicial @ = @ /2.

La ecuacion del movimiento es
X = -Xo+Xg'sen(w t+ ¢ /2)
o bien, x=xg(cos(wt)-1)

Balance de energia
El cuerpo esta sometido a la accion de dos fuerzas conservativas, el peso cuya energia potencial es mgh,
y la fuerza que ejerce el resorte cuya energia potencial es kx?/2.
El nivel cero de energia potencial gravitatoria lo podemos poner donde queramos. El nivel cero de la
energia potencial elastica es aquél en el que el resorte se encuentra sin deformar.
Ponemos el nivel cero de energia potencial gravitatoria en x=-xq, en la posicién de equilibrio.

A. Enel punto inicial
1 Energia cinética E(=0
2 Energia potencial elastica E,.=0, el resorte se encuentra sin deformar

3 Energia potencial gravitatoria E,;=mgx,.
La energia potencia E =E,,

B. Cuando el cuerpo pasa por la posicién de equilibrio.
1. Energia cinética E=mv?/2
2. Energia potencial elastica Epe=kx02/2, el resorte se ha deformado X,
3. Energia potencial gravitatoria E,=0,

E= Emv2 + %k(ZxO)Z
C. Cuando el cuerpo pasa por la posicién mas baja x=-2x,, la velocidad es cero, v=0
1. Energia cinética E,=0
2. Energia potencial elastica Epe=2kx02, el muelle se ha deformado 2x,
3. Energia potencial gravitatoria E,=-mgx,, el cuerpo se encuentra x, por debajo de la posicion de

equilibrio, de la energia total es:

E = —mgx, + %k(2x0)2

4. PROCEDIMIENTO (DESCRIPCION)

A) EQUIPO NECESARIO MATERIAL DE APOYO

-mesa

-resorte

-juego de pesas
-soporte de pedestal
-cinta métrica
-cronémetro béasico
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‘ B) DESARROLLO DE LA PRACTICA

1. Seleccionar un peso.

2. Medir la constante de fuerza ( k ) del resorte utilizando la ecuacién de Hook presentada en el anexo.

3. Colocar el resorte y el peso en el pedestal como se muestra en la figura 4

4. Marcar el punto de equilibrio.

5. Jalar hacia abajo el peso una longitud de tal forma que el resorte no sufra una deformacién permanente.
6. Marcar el punto como Xxq

7. Soltar el peso simultaneamente activar el cronémetro basico

8. Medir la amplitud y el tiempo que tarda en dar una oscilacion.

9. Cambiar el peso aplicado al resorte

10. repetir los pasos del 3 al 7.

IS CALCULOS Y REPORTE

1. Determinar el periodo de oscilacion para cada caso.

2. Obtener la ecuacién del movimiento del resorte.

3. Utilizando la ecuacién del movimiento del resorte hacer una tabla en donde ponga la posicién y el tiempo.
4. Determinar la velocidad en el punto de equilibrio utilizando ecuacién del movimiento obtenida el paso 2.
5. Determinar las energias en el punto de maxima deformacién del resorte y en el punto de equilibrio.

5. RESULTADOS Y CONCLUSIONES

Compara el periodo medido con el calculado y observar si entre el calculado y el medio coincide, en caso
de que no coincidan presentar sus hipotesis que expliquen la razén de su diferencia.

Explicar el comportamiento, con respecto al tiempo, de las formas de energia considerando los puntos de
equilibrio y el de maxima deformacion del resorte.

6. ANEXOS

La ecuacién de Hook para un resorte es
F=-kx

Esta ecuacion puede aplicarse para determinar la constante k del resorte haciendo la distancia x como la
deformacion que sufre el resorte cuando se le aplica un peso conocido, éste sera la fuerza aplicada.
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