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PrácticaÊFÊÊMovimientoÊrectilíneoÊuniformementeÊacelerado 

OBJETIVO 

QueÊelÊalumnoÊconozcaÊyÊcomprendaÊelÊcomportamientoÊdeÊlaÊaceleración,ÊvelocidadÊyÊposiciónÊdelÊmovi-

mientoÊdeÊunÊcuerpoÊsujetoÊaÊfuerzasÊconstantes,ÊaÊpartirÊdelÊusoÊdeÊsoftwareÊespecializadoÊyÊdeÊunÊmo-

deloÊfísico. 

 

HERRAMIENTAÊDIGITAL 

Video:ÊVideo_Prueba.mp4Êhttps://dcb.ingenieria.unam.mx/wp-content/themes/tempera-child/

CoordinacionesAcademicas/CA/LabM/MaterialProyectoPapime/VideoPrueba.mp4 

Manuales:ÊGuía_Tracker_ONLINE.pdfÊhttps://dcb.ingenieria.unam.mx/wp-content/themes/tempera-child/

CoordinacionesAcademicas/CA/LabM/MaterialProyectoPapime/GuiaTrackerOnline.pdf 

 Guía_Tracker.pdfÊhttps://dcb.ingenieria.unam.mx/wp-content/themes/tempera-child/

CoordinacionesAcademicas/CA/LabM/MaterialProyectoPapime/GuiaTracker.pdf 

PatrónÊparaÊrecorte:ÊPatrón_corte.pdfÊhttps://dcb.ingenieria.unam.mx/wp-content/themes/tempera-child/

CoordinacionesAcademicas/CA/LabM/MaterialProyectoPapime/PatronCorte.pdf 

Software:Êhttps://physlets.org/tracker/. 



 

 

EQUIPOÊAÊUTILIZARÊ(ropiedadÊdelÊalumno) 

CámaraÊdeÊvídeo;ÊpuedeÊserÊunÊteléfonoÊinteligente 

ComputadoraÊpersonalÊoÊdispositivoÊmóvil. 

 

ACTIVIDADESÊ 

Parte 1   Armado del modelo 

1 ConÊayudaÊdelÊpatrónÊparaÊcorteÊdelÊmodeloÊdeÊcartón,ÊrecorteÊlasÊsiguientesÊpiezasÊyÊármeloÊcomoÊseÊ

indica: 



b) ElÊplanoÊinclinado 

c) ElÊposteÊdeÊsujeciónÊ(observeÊqueÊdebenÊrealizarseÊdosÊhendidurasÊenÊunoÊdeÊsusÊextremos). 



d) ElÊplanoÊinclinado 

ParaÊevitarÊqueÊelÊplanoÊ inclinadoÊseÊdeformeÊoÊseÊpandee,Ê coloqueÊunÊelementoÊdeÊ refuerzo,ÊalÊ

queÊllamaremosÊ“trabeÊdeÊrigidez”,ÊqueÊconsisteÊenÊunaÊpiezaÊdeÊcartónÊsujetaÊconÊcintaÊadhesivaÊ

colorÊazul,ÊcomoÊseÊmuestraÊenÊlaÊfiguraÊabajo. 

EnÊ laÊ siguienteÊ figuraÊ seÊ apreciaÊ nuevamenteÊ cómoÊ debeÊ quedarÊ sujetaÊ laÊ “trabeÊ deÊ rigidez”Ê alÊ

planoÊinclinado. 

e) ParaÊcolocarÊelÊposteÊverticalmente,ÊdebeÊ insertarÊ lasÊdosÊbasesÊdentroÊdeÊ lasÊ ranurasÊdeÊambasÊ

piezasÊhechasÊparaÊesteÊfinÊ. 



f) ParaÊsujetarÊelÊplanoÊinclinadoÊalÊposte,ÊdebeÊdoblarÊ laÊpestañaÊdelÊextremoÊdelÊplanoÊinclinadoÊyÊ

“colgarlo”ÊconÊlaÊligaÊqueÊseÊcolocaÊenÊelÊposte,ÊcomoÊseÊobservaÊenÊlaÊsiguienteÊfigura. 

g) Finalmente,ÊelÊmodeloÊdeberáÊquedarÊcomoÊseÊmuestraÊenÊlaÊsiguienteÊfigura. 

2 RealiceÊpruebasÊparaÊencontrarÊunaÊalturaÊadecuadaÊaÊlaÊcualÊcolocarÊlaÊligaÊqueÊpermitaÊqueÊlaÊtapa-

rroscaÊdesliceÊ fácilmenteÊsobreÊelÊplanoÊ inclinado,Ê seÊ recomiendaÊnoÊ rebasarÊ40°ÊdeÊ inclinaciónÊparaÊ

queÊelÊsoftwareÊpuedaÊdetectarÊelÊmovimiento. 

3 ColoqueÊsuÊcámaraÊdeÊvideoÊdeÊtalÊmaneraÊqueÊseÊpuedaÊobservarÊelÊmovimientoÊdeÊlaÊtaparroscaÊco-

moÊseÊmuestraÊenÊelÊViodeoPrueba.mp4. 

 

DeberáÊrealizarÊlasÊpartesÊ2,Ê3,Ê4ÊyÊ5ÊqueÊseÊdescribenÊaÊcontinuación,ÊparaÊcadaÊtaparrosca. 



Parte 2   Grabación de los videos 

1Ê ColoqueÊlaÊtaparroscaÊenÊlaÊparteÊmásÊaltaÊdelÊplanoÊinclinadoÊyÊdéjeloÊcaerÊ(verÊelÊVideoPrueba). 

2Ê ComienceÊaÊgrabarÊpocosÊsegundosÊantesÊdeÊsoltarÊlaÊtaparrosca. 

3 DetengaÊlaÊgrabaciónÊhastaÊqueÊlaÊtaparroscaÊhayaÊrecorridoÊtodoÊelÊplanoÊinclinado. 

4Ê RealiceÊelÊ videoÊalÊmenosÊ3Êveces,Ê conÊ laÊfinalidadÊdeÊseleccionarÊelÊ videoÊqueÊ tengaÊmenosÊerroresÊ

(evitarÊ queÊ laÊmanoÊ suelteÊmuyÊ lentoÊ laÊ taparrosca,Ê queÊ seÊ detengaÊ laÊ taparrosca,Ê queÊ seÊ caigaÊ delÊ

planoÊinclinado,ÊentreÊotrosÊerrores). 

 

Parte 3   Análisis del movimiento con Tracker 

1 ElÊsoftwareÊpuedeÊserÊ instaladoÊenÊsuÊcomputadoraÊoÊseÊpuedeÊutilizarÊONLINE;ÊhayÊunÊmanualÊparaÊ

cadaÊcaso.ÊSeÊrecomiendaÊutilizarÊinstaladoÊsiÊlaÊconexiónÊaÊinternetÊesÊlentaÊoÊintermitente. 

2 ConÊlaÊayudaÊdelÊmanual,ÊelaboreÊunaÊtablaÊconÊ3Êcolumnas,ÊunaÊparaÊelÊtiempo,ÊotraÊparaÊlaÊposiciónÊ

sobreÊelÊejeÊXÊestablecidoÊpreviamente,ÊcomoÊloÊindicaÊelÊmanual,ÊyÊunaÊterceraÊcolumnaÊparaÊlaÊposi-

ciónÊenÊy,ÊlaÊcualÊnoÊesÊnecesariaÊparaÊelÊanálisisÊdelÊmovimientoÊqueÊseÊrealizaráÊenÊestaÊpráctica. 

3 ElÊarchivoÊgeneradoÊporÊTrackerÊesÊdeÊ tipoÊCSVÊ (Comma-separetedÊvalues)ÊporÊ loÊqueÊpuedeÊabrirloÊ

conÊExcel,ÊindicandoÊqueÊseÊdebeÊimportarÊconÊlasÊcolumnasÊseparadasÊporÊcomas. 

4 UnaÊvezÊenÊExcel,ÊajusteÊlosÊdatosÊparaÊqueÊelÊinicioÊdelÊmovimientoÊseaÊenÊunÊtiempoÊtÊ=Ê0ÊsÊyÊlaÊposi-

ciónÊenÊyeÊyÊ=Ê0Êcm.ÊResteÊaÊcadaÊvalorÊdeÊtiempoÊelÊprimerÊtiempoÊregistrado,ÊigualmenteÊparaÊlaÊposi-

ciónÊy.ÊElÊprocedimientoÊparaÊestaÊactividadÊseÊlistaÊaÊcontinuación,ÊsuponiendoÊqueÊelÊprimerÊvalorÊdeÊ

tiempoÊestáÊubicadoÊenÊlaÊceldaÊA3. 

a) EscribaÊt1ÊcomoÊencabezadoÊdeÊunaÊnuevaÊcolumnaÊenÊlaÊceldaÊC2ÊyÊy1ÊcomoÊencabezadoÊenÊlaÊcel-

daÊC3. 

b) CopieÊlosÊvaloresÊinicialesÊdeÊtiempoÊyÊposiciónÊxÊenÊlasÊceldasÊC1ÊyÊD1Êrespectivamente. 

c) ParaÊllenarÊlaÊcolumnaÊdelÊtiempoÊajustado,ÊinserteÊenÊlaÊceldaÊC3ÊlaÊfórmulaÊ=A3-$C$1ÊyÊenÊlaÊceldaÊ

D4ÊlaÊfórmulaÊ=B3-$D$1 



d) UnaÊvezÊiniciadoÊelÊtiempoÊyÊlaÊposiciónÊenÊcero,ÊcopieÊlasÊfórmulasÊdelÊpasoÊanteriorÊhastaÊalcan-

zarÊlaÊposiciónÊdeÊ7Êm. 

e) ConÊlaÊfinalidadÊdeÊnoÊperderÊlosÊdatosÊobtenidosÊconÊlasÊfórmulasÊdeÊajuste,ÊseÊsugiereÊcopiarÊlasÊ

columnasÊdeÊt1ÊyÊy1ÊaÊunaÊnuevaÊhojaÊdelÊlibroÊdeÊExcel,ÊúnicamenteÊlosÊdatos,ÊutilizandoÊdelÊmenúÊ

emergenteÊconÊelÊbotónÊderecho,ÊlaÊopciónÊdeÊpegadoÊdeÊvalores. 

 

Parte 4   Creación de las gráficas de posición, velocidad y aceleración contra tiempo. 

1 SeleccioneÊtodosÊlosÊdatosÊdeÊlasÊcolumnasÊt1ÊyÊy1ÊyÊseleccioneÊdelÊmenúÊInsertarÊelÊgráficoÊdeÊDis-

persiónÊutilizandoÊúnicamenteÊpuntos,ÊtalÊcomoÊseÊmuestraÊenÊlaÊfiguraÊinferior. 

 

 

 

 

2 HaciendoÊclicÊsobreÊunoÊdeÊlosÊpuntosÊdeÊlaÊgráfica,ÊconÊelÊbotónÊsecundarioÊdelÊratónÊseleccioneÊFor-

matoÊdeÊLíneaÊdeÊTendencia. 

3 DelÊmenúÊqueÊseÊmuestra,ÊseleccioneÊunaÊ líneaÊPolinómicaÊdeÊgradoÊ2ÊyÊhabiliteÊ laÊcasillaÊPresentarÊ

ecuaciónÊenÊelÊgráfico. 

 

INFORME 

Parte 5  Determinación del coeficiente de fricción cinética 

1 EnÊsuÊ informeÊincluyaÊelÊdiagramaÊdeÊcuerpoÊlibreÊdeÊlaÊtaparroscaÊduranteÊelÊmovimientoÊrectilíneoÊ

uniformementeÊacelerado. 

2 DetermineÊ lasÊ ecuacionesÊ deÊmovimientoÊ deÊ laÊ taparrosca,Ê estableciendoÊ elÊ sistemaÊ deÊ referenciaÊ

igualÊalÊestablecidoÊenÊelÊanálisisÊdeÊTracker. 

3 IdentifiqueÊlaÊaceleraciónÊdeÊlaÊtaparroscaÊconÊbaseÊenÊelÊpolinomioÊqueÊrepresentaÊlaÊposiciónÊqueÊseÊ

obtuvoÊconÊExcel. 

4 AÊpartirÊdeÊlasÊecuacionesÊdeÊmovimientoÊyÊconÊelÊvalorÊdeÊlaÊaceleración,ÊdetermineÊelÊvalorÊdelÊcoefi-

cienteÊdeÊfricciónÊcinéticaÊentreÊlaÊtaparroscaÊyÊelÊcartónÊdelÊplanoÊinclinado. 



5 IncluyaÊ laÊgráficaÊobtenidaÊenÊExcel,ÊelÊdiagramaÊdeÊcuerpoÊ libre,Ê lasÊecuacionesÊdeÊmovimientoÊyÊ losÊ

cálculosÊnecesariosÊparaÊobtenerÊelÊcoeficienteÊdeÊfricción.Ê 

6 CompareÊlosÊ3ÊcoeficientesÊdeÊfricciónÊobtenidosÊparaÊcadaÊtaparroscaÊyÊescribaÊsusÊconclusiones. 


