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1. MOVIMIENTO UNIDIMENSIONAL

Teorema del momento lineal i teorema de la energia:
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Fuerza dependiente de la velocidad: F' = F(v)
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Fuerza dependiente del tiempo (aplicacién del teore-
ma del momento lineal)
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z(t) = xo + vot + . / /F(t”)dt" dt’
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Sistemas conservativos: F = F(x)
Energia potencial:
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Conservacién de la energia:
1
E:T+U:§mv2+U(x) =C = AT =AU

Puntos de retorno (z,): E =U(z,) — v(z,) =0
Puntos de equilibrio (z.):
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_ U"(x) >0 — estable.
.. | U"(z) <0 — inestable
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Critico: 2 = w?

Oscilador arménico simple:

Pequenas oscilaciones:
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2. OSCILADORES ARMONICOS AMORTI-
GUADOS Y FORZADOS
Oscilador amortiguado:
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Sobreamortiguado: 4% > w3
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Infraamortiguado: 2 < w3
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Oscilador forzado:

mi = —kx + bz + F(t); F(t) = Fycos(wt)
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Resonancia
Fg/m
V(WE — w?)? — (2qw)?

Resonancia en amplitud: Oscilador infraamortiguado.
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Resonancia en potencia:
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Osciladores Acoplados

md; = —kx1 + ks(xe —x1) | y=21+ 29 N miy = —ky
mis = —kxg + k3(x1 —x2) | 2= 22 — 11 mzZ = —(k —2ks3)z
Solucién:

x1(t) = Ap cos(wot + ¢) — Ay cos(wit + ) Ag=A4,/2; Ay =A,/2

| k / 2k
x2(t) = Ag cos(wot + ¢) + A cos(wit + 1) wo = T w1 = \/wo + —3

Oscilaciones concordantes: x1(0) = z2(0) = zo, xl(())

{ x1(t) = g cos(wpt)

x9(t) = g cos(wpt)

Osc. contrapuestas: z1(0) = zp, —x2(0) = —xg, 4;(0) =0
x1(t) = zq cos(wit)
x2(t) = —xq cos(wit)

Oscilaciones pulsantes: x1(0) = g, z2(0) =0, #;(0) =0

{ 21(t) = 20 cos(Q_t) cos(Q4t)

2o(t) = xosin(Q_t) sin(Qt)
wo + w —
o + w1 : Q =YL= wo
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Solucion mediante diagonalizacion de matrices

Eonto () ac () (2)
X2 21 A22 Z2
() = (o) () = () = (57 ) ()
. _— . _— 2
Zo a1 az ) \ 2 U2 0 —w3) \¥2

det(A — ) =0+ <A1 0) - —w? =\

0 Az

Para relacionar X con las Y: matriz del cambio de base.

()=o) ) a=(G) =)

{Aﬁl =\

Q+E

ATy = Aoty



