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PRACTICA 4

FRICCION CINETICA

cartM=0.25 kg 7o
B— »— »
Static Friction=0.0 Kinetic Friction=-0.0 S

y[»[~[5[o]
weightX=2.94 N | frictionForce=-0.06 N ‘! MFEN‘,&:S 00N
weighty=-2.45 N | ot ¢
s
addM=0.00 kg oot 8

- o
‘i

p——o  —s—]

Added Mass=0.00kg Hanging Mass=0.30kg

Total mass of system = 0.55kg, | = WP4 M
1=0.00s

motion sensor datalogger

tis

[E=000 M V=000 /s 8 = 5,35 m/e*, 1=0.003 |
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OBIJETIVOS

e Determinar la magnitud de la aceleracion de un cuerpo que se desplaza de manera rectilinea.
e Obtener el coeficiente de friccién dinamico entre dos superficies en contacto.

Herramienta digital

a) https://iwant2study.org/lookangejss/02 newtonianmechanics 3dynamics/ejss model AtwoodMachine2wee/Atwoo

dMachine2wee Simulation.xhtml

I.1 Ingrese al sitio:

EQUIPO A UTILIZAR (por parte del alumno)

a) Computadora o dispositivo movil

ACTIVIDADES PARTE |

https://iwant2study.org/lookangejss/02 newtonianmechanics 3dynamics/ejss model AtwoodMachine2wee/AtwoodM

achine2wee Simulation.xhtml

1.2 Con ayuda de su profesor, familiaricese con el funcionamiento del simulador. Ver Figura No. 1.

rrr— Y T =]

weigntX=2.94 N _ frictionF orcs
weightY=2.45 N

e

=-0.06 N ‘

addM=0.00 kg

%ﬁ:@

cartM=0.25 kg

B——-d

Static Friction=0.0

——A

Kinetic Friction=-0.0

[ { |

Added Mass=0.00kg

Hanging Mass=0.30kg

netForce=3.00 N

[Total mass of system = 0.55kg.
{t=0.00s

Figura No. 1
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1.3 Seleccione la opcién “both”, ver Figura No. 3.

xvstoff
vvst
vvs toff
avst

E avstoff
show model
hide model 25 kg
graph 2
both2
xvs th2 [| |]
xvs t2 off

showbestfitline
showbestfitline off

Static Friction=0.0

Figura No. 2

.4 Revise los botones que se encuentran junto al menu e identifique los botones de inicio/pausa, simulacién
paso a paso y reinicio de la simulacién.

(Both rn|~|o[o]

netForce=2.94 N

Figura No. 3

ACTIVIDADES PARTE Il

I1.1 Revise que la simulacidon no tenga friccion estatica ni dindmica y también que la masa afiadida sea nulay la
carga (masa colgante) sea 0.3 kg, tal como lo muestra la Figura No. 4.

Pagina 24 de 45




Facultad de Ingenieria

NGENIERL, Cédigo: MADO-03
u,:," Manual de practicas del Version: 01
(gt ) Laboratorio de Cinematica y Pagina 25/45
A e Dinamica Seccion 1ISO 8.3
“ﬁg‘fz‘ (modalidad a distancia) Fecha de 18 de septiembre de
' emision 2020
Area/Departamento:

Laboratorio de Mecanica

La impresion de este documento es una copia no controlada

o—

Static Friction=0.0

A

Added Mass=0.00kg

Kinetic Friction=0.0

—&—

Hanging Mass=0.30kg

Figura No.4

[1.2 Oprima el botdn de simulacidén paso a paso y vea qué ocurre

[1.3 Oprima el botdn de inicio y deje correr la simulacidn. Realice una captura de pantalla. Ver Figura 5.

Bk ~[»[w|~v[b][oO]

WelgntX=2 04 N _frictionForce=0.00 N |
weightY=-2.45 N

[netForce=2.94 N

— 1o

position /m

addM=0.00 kg 100

cartM=0.25 kg

o>—

Kinetic Friction=0.0

B——ant

Static Friction=0.0

[ 1 i

Added Mass=0.00kg

o— e
Hanging Mass=0.30kg

£ Total mass of system = 0.55kg, | 1
t=6.45s

Figura No. 5

[metion sensor datalogger

tfs

[%= 17 12 ¥ = 3447 mis e = 535 M5 1= 6.458

I1.4 Seleccione en el menu la opcién “both2”, haga correr la simulacién y observe la grafica generada. Realice

una captura de pantalla. Ver Figura 6.
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WelghiX=2.94 N, frictionForce=-0.06 N |
weighty=-2.45 N |

[netForce=3.00 N

postion fm

addM=0.00 kg

cartM=0.25 kg

[motion sensor dataiogger

B——Ai

Static Friction=0.0

—

Kinetic Friction=-0.0

I { i s—
Added Mass=0.00kg Hanging Mass=0.30kg
m=0.30 K|

Total mas:
1=613s

= Of System = 0.56kg,

o

#2/5%2

" T —— jnaows, . o o 4
408 8 10 12 14 18 18 20 e22 (o200 DRt P e

Figura No. 6

I1.5 La primera grafica considera a la posicion en funcién del tiempo, partiendo desde el reposo, mientras que
la segunda grafica considera a la posicion en funcién del tiempo al cuadrado. Obtenga la pendiente de esta

segunda grafica.

[11.1 Aumente la masa afiadida hasta 0.30 kg. Oprima el botén de inicio y deje correr la simulacidn.

ACTIVIDADES PARTE IlI

[1l.2 Realice una captura de pantalla, ver Figura No. 7. Observe que la pendiente de la recta que se obtiene en

este experimento ha cambiado

bothZ

*Dlw[~[s[o]

WeighiX=294 N FichionForca=0.00 N ]

addM=0.30 kg netForce=2.94

& i

)

cartM=0.25 kg

e |

Static Friction=0.0

I I

Added Mass=0.30kg

Kinetic Friction=0.0

—&—
Hanging Mass=0.30kg

v2ss2

[11.2 Al terminar la simulacién obtenga la pendiente de esta gréfica.
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ACTIVIDADES PARTE IV

IV.1 Con una masa total en el carro de 0.30 kg, aumente los coeficientes de friccién hasta 0.5., ver Figura No. 8.

IV.2 Oprima el botdn de inicio y deje correr la simulacidén. Observara lo que muestra, la Figura No. 9. Realice

una captura de pantalla.

He—1

Static Friction=0.5

—al

Added Mass=0.30kg

He—1

Kinetic Friction=0.5

——a—7

Hanging Mass=0.30kg

Figura No. 8

-

Static Friction=0.5

Added Mass=0.30kg

cartM=0.25 kg

H— »

Kinetic Friction=0.5

—&—

Hanging Mass=0.30kg

m=0.30 @ '

Total mass of system = 0.55kg, | |
1= 25555

-

firess S R ST R T

IR
WeIghDX=2.94 N _TrictionForce=2.67 N | = [netForce=0.27 N mation sensor datalogger
weighty=-539 N | addM=0.30 kg st log
N x=102.8

position /m

tis

1 2 3 4 5 6 7 8 0 10 M 12 13 14

FeAbze7m iy = osmsta Saghe 125555

Figura No. 9
IV.3 En el menu cambie a la opcion “both2” y realice una captura de pantalla. Observe que la pendiente de la
recta que se obtiene en este experimento ha cambiado

IV.4 Obtenga la pendiente de esta grafica.
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ACTIVIDADES PARTE V

V.1 Con una masa total en el carro de 0.30 kg, disminuya el coeficiente de friccion cinética hasta 0.3. Conserve
el coeficiente de friccidn estatica en 0.5. Ver Figura No. 10.

FHo—

Static Friction=0.5

]

HO—

Kinetic Friction=0.3

il

I

Added Mass=0.30kg

i

Figura

e —

Hanging Mass=0.30kg

il

No. 10

V.2 Oprima el botdén de inicio y deje correr la simulacidén y realice una captura de pantalla. Ver Figura No. 11.

Static Friction=0.5

I

cartM=0.25 kg

r&—1

Kinetic Friction=0.3

l

Added Mass=0.30kg

ir

—e—

Hanging Mass=0.30kg

m=0.30 @

Total mass of sysiem = 0.55xg. | oF

{=1121s

position Jm

et —t
e 10 1 12 13 14

Figura No. 11
V.3 En el menu cambie a la opcidén “both2” y realice una captura de pantalla. Observe que la pendiente de la
recta que se obtiene en este experimento ha cambiado. Figura No. 12.

[both ERNDNERE
WeIgntX=294 N _frictionForce=154 N | T, [netForce=140 N [ motion sensor datalogger|
weightY=-5.39 N | addM=0.30 kg

t/s

L TR T e E e R 4D
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» [ [~[s]0]
WeighiX=284 N, frictionForca=154 N |

o [netForce=1.40 N motion sensor datalogger|
weighty=-5.39 N | addM=0.30 kg o ey SN UL L Sl L

posttion m

cartM=0.25 kg 1650
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120
Static Friction=0.5 Kinetic Friction=0.3 o
———--d &

Added Mass=0.30kg Hanging Mass=0.30kg
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o tr
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202468 SIS R

Figura No. 12

V.4 Obtenga la pendiente de la grafica y al terminar la simulacion oprima el botdon de guardar.
CUESTIONARIO

NOTA: En el informe se deberan presentar los resultados en unidades del SI.

1. ¢Qué tipo de movimiento tiene el bloque colocado sobre en el plano horizontal?

2. Haga los diagramas de cuerpo libre tanto para el bloque como para la carga y establezca las ecuaciones
de movimiento para cada uno de ellos.

3. Obtenga el modelo matematico que determina el valor del coeficiente de friccidn entre las superficies
de contacto.

4. Con el valor de la magnitud de la aceleracion obtenida para cada evento, obtenga el valor del
coeficiente de friccidn cinética.

5. Determine las expresiones correspondientes para la rapidez en cualquier instante de cada evento.

6. Elabore sus comentarios y las conclusiones correspondientes de la practica

Pagina 29 de 45




L oy Cddigo: MADO-03
-y Manual de practicas del Version: 01

Laboratorio de Cinematica y Pagina 30/45
Dinamica Seccion ISO 8.3
(modalidad a distancia) Fecha de 18 de septiembre de
emision 2020

Area/Departamento:

Facultad de Ingenieria Laboratorio de Mecanica

La impresion de este documento es una copia no controlada

BIBLIOGRAFIA

» BEER, Ferdinand, JOHNSTON, Russell, CORNWELL, Phillip
Mecanica vectorial para ingenieros. Dinamica
10a. edicion
México, D.F.
McGraw-Hill, 2013

= HIBBELER, Russell
Ingenieria mecanica, dinamica
12a. edicion
México, D.F.
Pearson Prentice Hall, 2010

= MERIAM, J, KRAIGE, Glenn
Mecanica para ingenieros, dinamica
3a. edicidn
Barcelona
Reverté, 2004

Adicionalmente, la Direccion General de Bibliotecas UNAM, la Biblioteca Central
UNAM vy las #Bibliotecas del #SIBIUNAM ponen a su disposicidn diversos recursos
y servicios en linea, disponibles a través de sus portales web, las 24 horas del dia:

* Biblioteca Digital UNAM https://www.bidi.unam.mx/
Contacto: ar-bidi@dgb.unam.mx

Requiere su registro para buscar la bibliografia

Pagina 30 de 45



