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PRACTICA 5

TRABAJO Y ENERGIA
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OBIJETIVOS
Construir la grafica elongacién-fuerza para resortes que se sujetan a deformaciones.
Obtener experimentalmente el valor numérico del coeficiente de friccion dinamico entre dos superficies
secas mediante la aplicacion del método del trabajo y energia.
Obtener las pérdidas de energia mecanica que se producen debido a la fuerza de friccidn.
Calcular la rapidez instantanea de un cuerpo durante su movimiento en una determinada posicion de su
trayectoria.
Herramienta digital
a) https://phet.colorado.edu/sims/html/hookes-law/latest/hookes-law_es.html
b) https://iwant2study.org/lookangejss/02_newtonianmechanics_8oscillations/ejss_
model BlockAndSpringOnlInclinedPlanewee/BlockAndSpringOnlnclinedPlane
wee_Simulation.xhtml

EQUIPO A UTILIZAR (por parte del alumno)

a) Computadora o dispositivo movil

ACTIVIDADES PARTE |
I.1 Ingrese al siguiente sitio:

https://phet.colorado.edu/sims/html/hookes-law/latest/hookes-law_es.html

Aparecera la imagen de la Figura 1. Pulse en la opcién “Introduccién”

Ley de Hooke

Jhoe

Introduccion

Figura No. 1
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I.2 En la pantalla que muestra la Figura No. 2, habilite las casillas de desplazamiento, posicién de equilibrio y

valores.
O Fuerza aplicada =
O Fuerza restauradora mmp
[ Desplazamiento —

O Posicién de equilibrio |

JUNN O @1

Constante elastica1 200 N/m Fuerza aplicada 1 ON

100 500 1000 0 100

Pigl T ‘@4%@

Figura No. 2

I.3 Registre el valor de la constante de rigidez del resorte que aparece en la pantalla.

k=___ [N/m]

I.4 Para comprobar que dicha constante corresponde a los datos que indica el simulador, deslice el botdn
de lafuerzaa 10 [N] y registre la elongacion 6 (desplazamiento) que se indica en pantalla en la Tabla No. 2.

I.5 Repita la actividad anterior incrementando a la fuerza de 10 [N] en cada evento hasta completar la Tabla

No. 1.

EVENTO FIN] Elongacién §[ m ]

Tabla No. 1
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ACTIVIDADES PARTE II

II.1 Ingrese al segundo simulador en el sitio

https://iwant2study.org/lookangejss/02 newtonianmechanics 8oscillations/ejss model BlockAndSpringOnlincline
dPlanewee/BlockAndSpringOninclinedPlanewee Simulation.xhtml

I1.2 Con ayuda de su profesor, familiaricese con las opciones que tiene este simulador. Ver la Figura No. 3.

R - A
0.00 B 0.00 00 10.00

Figura No. 3
[I.3 La lista de opciones, de izquierda a derecha derecha corresponden respectivamente a: velocidad,
coeficiente de friccidn estatico, coeficiente de friccion dinamico, angulo de inclinacion del plano,
constante del resorte, longitud total del plano, rebote de la masa, animacidn, grafica de velocidad al
tiempo, grafica de posicion al tiempo, grafica de fuerza al tiempo, botdn de inicio/pausa, Simulacién paso
a paso y reinicio de la simulacion. Si oprime el botdn de reinicio, todos los parametros de la simulacién
vuelven al valor preestablecido.

® L (]
p}( 000 bounce | world

LS Lo

ACTIVIDADES PARTE IlI

[11.1 Revise que los parametros de la simulacion sean los siguientes.
N
V=0, us =0, uk =0, 6 =0, kle[E], L =1[m]

El parametro L se refiere a la longitud total del riel, siendo que a la mitad de éste se encuentra el punto
de equilibrio del sistema. La deformacién del resorte se calculard por medio de

OResorte = X — Xeg = X — 0.5
[11.2 Inicie la simulacion.

I11.3 Haga pausa después de que el cuerpo haya realizado dos o tres ciclos recorridos, seleccione la grafica
de velocidad y observe el comportamiento de esta.
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[1l.4. Ahora seleccione la grafica de posicion y observe el comportamiento de ella.

[1l.5 Intercambiando entre las graficas de posicion y velocidad, registre los valores

XMax = 5 Vlemax = ; OResorte = XMax — Xeq =
I11.6 Registre los valores
XMmin =— leMin = ; ORresorte = Xmin — Xeq =

I1l.7 Haga las capturas de pantalla para las graficas de velocidad y posicién.

ACTIVIDADES PARTE IV

IV.1 Reinicie la simulacién y abra la vista de la grafica de posicion. Revise que los pardmetros de la
simulacidn sean los siguientes.
N

V=0, us = 0.6, uk = 0.5, 6 =0, k=10 [E]' L =1[m]
IV.2 Inicie la simulacion y espere a que se detenga el bloque (xg;,) Yy pause la simulacion.
IV.3 Realice una captura de pantalla de las graficas de posicion y velocidad.
IV.4 En cada recorrido el cuerpo fue variando de posicidon y velocidad con una aceleracion variable.
Respetando la escala de las capturas de pantalla, determine los puntos maximos y minimos locales de

posicion que presentod el cuerpo hasta detenerse, se muestra ejemplo en la Figura No. 4.

IV.5 De las capturas de pantalla, determine la posicion en la que quedd detenido el cuerpo y registre los
siguientes datos:

Xpin=____ ; Vlypin = ; OResorte = Xpip — Xeq =

IV.6 En esos puntos, determine la velocidad del cuerpo.
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X, =¢7m
X =:7m
Xeq = 0.5m
X3 =;7m
xy=0m

Figura No. 4

NOTA: Para poder registrar mejor los valores solicitados, haga capturas de las pantallas de las graficas de
posicion y velocidad para que sobre ellas pueda dibujar la escala correspondiente. Por ejemplo, conociendo
que la posicion de equilibrio es 0.5 m y que parte desde la posicion inicial nula, con esa medida calcule la
posicidn en la que se encuentra al final del primer intervalo. Si es posible, imprima dichas capturas para

facilitar el procedimiento.

IV.7 En la Tabla No. 2 anote los datos de cada punto indicado en la Figura 4.
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Punto | x [m] v [m/s]
1

2
3
4
5

Tabla 2
CUESTIONARIO
NOTA: En el informe se deberan presentar los resultados en unidades del SI.
1. Con los datos consignados en la Tabla No. 1 elabore la gréafica correspondiente /' = F ( 6 ). Emplee el método

de los minimos cuadrados (ecuaciones / y /) para establecer las expresiones analiticas que muestren a la
fuerza como funcidn de la elongacién.

2. Reporte el valor de la constante del resorte: k= [N/ m]
3. ¢Qué tipo de movimiento presenta el cuerpo al analizar las graficas obtenidas en las Actividades parte III?

4. Con lo descrito en las Actividades parte lll, considere la constante del resorte de 10 [N/m]. Determine el

trabajo que ejerce un resorte Uk al moverse el cuerpo de la posicién inicial (1) a una posicion de equilibrio
(2), y compare con la ecuacion.
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1
U = = k(63 = 67)

5. Con el empleo del principio del trabajo y la energia calcule la masa del cuerpo, a partir de los datos entre el
punto inicial y el punto intermedio. Considere que entre estos dos solamente hay trabajo debido a la fuerza del

resorte.

1 1 1
Sm vi —Ek((Szz - 62 = Sm v2

6. Con el empleo del principio del trabajo y la energia aplicado de la posicién minima (1) a la posicién maxima
(3), determine la magnitud de la rapidez vs.

7. Con lo descrito en las Actividades parte IV, calcule el trabajo que realiza la friccion entre un punto inicial 1 y un punto
final. Compare con la ecuacion

Upr = —pk N (x2 — x1)

8. Considerando desconocida la friccidn cinética, con el empleo de las ecuaciones obtenidas en los puntos 5y 6,
obtenga los diagramas de cuerpo libre y la ecuacién que determina el coeficiente de friccidn cinética.
Considere un sistema no conservativo.

lmvz—lk((Sz—(Sz) — uk N (x —x)—lmv2
> 175 2 1 U 2 =5 2

9. Obtenga el porcentaje de error en la determinacion de los coeficientes de friccidn cinética en cada
intervalo
| ukexp — ttkreol

Y%err = X 100% =
pkrgo

10. Calcule la pérdida de energia mecanica en el sistema debido al efecto de la fuerza de friccidn en cada
intervalo.
Uper= [J]

11. Elabore conclusiones y comentarios.
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