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woia  Movimiento y desplazamiento de una particula

2
B
TEMA
TP3 S
3 3 Una particula, en el plano, puede experimentar un

CUERROS 81 | | | | | | [ | | &+~ T~ £ desplazamiento que lo puedo descomponer en
VINCULADOS Y = N§ h A !

A 3> dos direcciones respecto a ejes coordenados.

s | VSN S SR1 1 S % 9 'l KO I s § En el espacio puedo descomponer el

desplazamiento en tres direcciones.
4 A
Desplazamiento ] ! .
] o Decimos que un particula en:
-El plano tiene 2 grados de libertad
2 s 4
T - En el espacio tiene 3 grados de libertad
F.l.LU.B.A.
DTO. ESTABILIDAD 1- -
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1 X
L ~
T T 7
1 0 1 2 3 4 5

2 CUAT. 2020
CURSO 4 1

PARENTE



Condicion de rigidez

HOJA
3
TEMA
TP3
CUERPOS
VINCULADOS Condicién que establece que la distancia
entre dos puntos cualesquiera del mismo
permanezca constante, para todo
desplazamiento de dicho sistema.
Los cuerpos indeformables no existen en la practica
pero la condicién de rigidez es una buena
F.L.U.B.A. aproximacion.
DTO. ESTABILIDAD
84.02/64.11
ESTABILIDAD 1 X
2 CUAT. 2020 1 9 1 2 3 4 ?
CURSO 4 1]

PARENTE



.| Chapa

4 Sistema rigido plano o chapa es un
conjunto plano de puntos mdviles sujetos
a la condicién de rigidez.

TEMA Es elemento bidimensional. Donde dos
TP3 dimensiones predominan sobre la
VINCULADOS

Los cuerpos indeformables no existen en la practica pero
la condicién de rigidez es una buena aproximacion.

Y
N
5__
4_-
3..
F..U.B.A.
DTO. ESTABILIDAD o AR B T
84.02 /64.11 2] ,
ESTABILIDAD 1
1
2 CUAT. 2020 1
CURSO 4 , , , , , i
. . . . . —_—
PARENTE -1 0 1 2 3 4 5
Al



woia  Grados de libertad de una chapa

final

TEMA
TP3

CUERPOS

VINCULADOS Y inicial

F.I.U.B.A.
DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4 1]
PARENTE

El movimiento general que una chapa puede
experimentar en el plano es roto-translatorio.
Dado que, tanto la translacion como la rotacion
son magnitudes vectoriales, ambos vectores
pueden descomponerse segun las direcciones de
los tres ejes coordenados de referencia.

La translacidn, en la de los dos ejes que
constituyen el plano al que pertenece la chapay
la rotacién segun la direccién del tercero, que es
ortogonal a los anteriores.

Una chapa posee 3 grados de libertad



Grados de libertad en cuerpos espaciales

HOJA
6 El movimiento general que un cuerpo puede experimentar en el espacio es roto-translatorio.
Dado que, tanto la translacion como la rotacién son magnitudes vectoriales, ambos vectores :
pueden descomponerse segun las direcciones de los tres ejes coordenados de referencia.
TEMA
TP3 |- \
CUERPOS : i
VINCULADOS
. x»/
3 Traslaciones N
+

3 Rotaciones

z
_)
F.I.U.B.A.
DTO. ESTABILIDAD ¥
84.02/64.11 A
ESTABILIDAD 1 3
| — j2

2 CUAT. 2020

CURSO 4 .
T 6 Grados de libertad




HOJA

TEMA
TP3

CUERPOS
VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Relacion entre giro y desplazamiento

\ 4

Polo de rotacidén: punto material o no material, propio
o impropio, alrededor del cual puede admitirse que
gira una chapa.

Es un punto que no tiene desplazamiento, por lo tanto
lo lamamos punto fijo de la chapa.

o, =d, - -tan(@)
oz =d; -tan(@)

0 ~0°= sen(f) =~ tan(@) = @ Acos(P) =1

5A =d Al o Hipotesis de Linealidad Cinematica
= Corrimientos pequefios
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TEMA
TP3

CUERPOS
VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

Relacion entre giro y desplazamiento

Polo de rotacién: punto
material o no material,

propio o impropio.

Polo de rotacion:
punto material o no
material, propio o

Una rotacion de la chapa respecto al
impropio, es un desplazamiento de la misma.

impropio.

El desplazamiento es perpendicular a la recta
de accion del impropio.

Y

5’ N Un desplazamiento puede ser considerado
T como una rotacion en el impropio.

4

Una chapa con dos polos,
es una chapa que no
puede experimentar

2 CUAT. 2020 movimiento.
CURSO 4 1' 2: 3: 4' 5' > x Cinematicamente
PARENTE estable.
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Problemas lineales

Un problema lineal corresponde a una relacién proporcional entre la causa y el efecto.

CAUSA o« EFECTO
CARGAS oc REACCIONES / SOLICITACIONES

En estdtica un problema es lineal cuando se cumplen las linealidades:

1) Linealidad mecdanica: Materiales lineales, Hooke. Relacién lineal entre carga y
deformacion.

2) Linealidad geométrica:
a) Linealidad cinematica: pequefios corrimientos.
b) Linealidad estatica: Evaluacion de equilibrio en posicién sin deformar.

PROBLEMA LINEAL, PODEMOS APLICAR EL PRINCIPIO DE SUPERPOSICION DE EFECTOS

A2 TRACCION https://youtu.be/jKi21D9zYik H2 TRACCION https://youtu.be/ubmlid8iadMlI

VIGA DE H2 https://youtu.be/SDPm9yjgtyg EDIFICIO EN SISMO https://youtu.be/gEg_DYgMzzw

A

— X \
’{ \_ Elastic Curve
"~ (Deformed shape)
Figure: Elastic curve

A Tension o (MPa)

»

02% Deformacién g ("/5
P P
I -
V—> —V
L L

77 7
Undeflected Deflected
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Vinculos

Vinculo (6 soporte)
toda condicidén geométrica que limite la posibilidad de
movimiento de un cuerpo.

Si un vinculo previene la traslacion de un cuerpo en una
direccion dada, entonces una fuerza es desarrollada
sobre el cuerpo en esa direccion. Igualmente, si el
vinculo impide una rotacion, sobre el cuerpo se ejerce
un momento.

Por todo vinculo que limita un movimiento, se dira que
se ha impuesto 1 condicidn de vinculo (CV)
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Vinculos en el plano

7

Nombre cv Simbolo Materializacion Mowm'u-antos IV'Iowmlfentos Reaccion
permitidos impedidos
Movil < > A
. 1
lera Especie T
Fijo 2 m A
2da Especie A S
v
(N

Empotrado 3
3ra Especie
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Vinculos - Bielas

Se denomina biela a un tipo de vinculo en forma de barra, infinitamente rigido en

/a direccion de su eje y sin otro tipo de rigidez y que por su naturaleza mantiene
invariable la distancia ente los puntos que vincula. lmpone, por tanto, una sola

condicion de vinculo, Justamente, en /a direccion de su eje:

A

(=]
+

& TRACCION

v

v
_ o

COMPRESION

A

A O QO B Distancia AB = constante
Nombre cv Simbolo En bielas
4 N J,'
oo 2 S~ - S~o —4
Movil Seee
lera 1 A
Especie
"
Fijo 2 SN’
2da Especie *
,l
;m;:sotrad-o 3 \%. /,
ra Especie ===
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Vinculos en el espacio

Cv=5

y
X
z
Hinge
(The z axis is parallel
to the hinge axis.)

Ball and Socket Support
Ccv=3

y y
:/
4

Cv=6

y
¢,
<

Built-in (Fixed) Support

Bearing
(The z axis is parallel to the
axis of the supported shaft.)

CV=4
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Sustentacion de sistemas

Para que un sistema estructural sea cinematicamente estable
debe cumplirse:

1) Que tenga la cantidad de vinculos necesarios para
restringir los grados de libertad de la estructura.

2) Que no exista vinculacién aparente

Notar que no depende del sistema de carga, es intrinseco a la

geometria de la estructura.

Si se cumple que es isostatico y no hay vinculacién
aparente se dice que es:

SISTEMA CINEMATICAMENTE ESTABLE

3

Podemos plantear las ecuaciones de equilibrio.

> |sostaticos : GL=CV
»Hiperestaticos : GL < CV
»Hipostaticos : GL> CV
Dénde:

*GL:Grados libertad
*CV : nimero de Condiciones de Vinculos

Vinculacion aparente: cuando la condicion
geomeétrica impuesta a un cuerpo no altera
las posibilidades de desplazamiento del
mismo.



woa | Sistema de unica chapa

15 Una chapa tiene 3 grados de libertad, por lo que para que el sistema sea isostatico
necesitamos 3 condiciones de vinculo.

1 GL=CV->3=3

FEd Caso A) Empotrado

cUerPOs  El empotramiento en el plano restringe 3 grados de libertad. Por tratarse de una Unica chapa
VINCULADOS . . . . . : . s
gue tiene restringido sus grados de libertad por el empotramiento, No hay vinculacién
aparente. SISTEMA CINEMATICAMENTE ESTABLE

M
Y el

'

iam

F..LU.B.A. e G &
DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11 B
ESTABILIDAD 1 v
— 4
2 CUAT. 2020 q
| Sm )
T 1
CURSO 4

PARENTE
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Sistema de unica chapa

Una chapa tiene 3 grados de libertad, por lo que para que el sistema sea isostatico
necesitamos 3 condiciones de vinculo.

GL=CV->3=3

Caso B) 1 Apoyo fijo (2) + 1 Apoyo movil (1)
GL=3yCV=2+1=3
éVinculacion aparente?

NO!

Analisis cinematico:

La chapa S1 tiene 3 CV por lo
tanto es un sistema isostatico.
Ademas como la recta de accion
del apoyo moévil no pasa por el
punto fijo (Apoyo fijo, polo) no
hay vinculacién aparente.
Conclusidn: El sistema es

. Cinemdticamente estable
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Sistema de unica chapa

Una chapa tiene 3 grados de libertad, por lo que para que el sistema sea isostatico

necesitamos 3 condiciones de vinculo.
GL=CVv->3=3

Caso C) 3 Apoyos moviles (1)
GL=3yCV=3x1-=3
éVinculacion aparente?

Analisis cinematico:

La chapa S1 tiene 3 CV por lo
tanto es un sistema isostatico.
Ademas como las rectas de
accion de los apoyos maviles
no concurren a punto, no hay
vinculacion aparente.

Otra manera: En el punto de interseccion de los
dos moviles tengo un apoyo fijo ficticio. Y la
recta de accion del movil restante no pasa por

 este punto fijo, no hay vinculacion aparente.

Conclusion: El sistema es
Cinematicamente estable
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Sistema de unico cuerpo

Un cuerpo tiene 6 grados de libertad, por lo que para que el sistema sea isostatico
necesitamos 6 condiciones de vinculo.

_ GL=CV->6=6
6 bielas (1) /GL=6y CV = 6x1 =6

éVinculacion aparente?

En un sélido sustentado a tierra mediante seis bielas hay vinculo apa-
rente cuando existe una recta que corta las seis bielas.

Empotramiento (6)
GL=6yCV=6
éVinculacién
aparente?

Nunca para un
unico cuerpo
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Problema Chapa

Dada la siguiente estructura se pide:
a) Analisis cinematico.
b) Reacciones de vinculo externo

25m

a) Andlisis cinematico:

La chapa S1 tiene 3 CV, un fijo en A, un mévil en B.
Cv=3

GL=3

por lo tanto es un sistema isostatico.

Ademas como la recta de accidn del apoyo movil aplicado en B no pasa por el punto fijo
en A, por lo tanto no hay vinculacidn aparente.

Conclusidn: El sistema es Cinematicamente estable

b) Reacciones de vinculo externo:

Primero vamos a poner en evidencia las reacciones de acuerdo a los apoyos. También
elegimos un sistema de referencia.

Luego planteo equilibrio, estamos en un sistema de fuerzas no concurrentes plano, por lo
gue voy a poder plantear 3 ecuaciones.

> Fx=—H ,+10kN =0=> H, =10kN

D FY =V, +V, _2KN 5 Em—0p
m

Z M” =+2.5m-Vg +5kNm—5m-10kN —1.25m-5kN = 0 =V, = 20.5kN
.V, =—15.5kN
Chequeo = Z M€ =—5m-10kN +5kNm—1.25m-5kN + 2.5m-20.5kN =0
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Problema Chapa

SUPERPOSICION DE EFECTOS

5m

HA
——

25m

CAUSA 1: FUERZA DISTRIBUIDA

EFECTO 1: REACCIONES DE VINCULO DEBIDO FUERZA DISTRIBUIDA

> M*A=+25m-V, —1.25m-5kN = 0 =V, = 2.5kN
.V, = 2.5kN
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Problema Chapa

SUPERPOSICION DE EFECTOS

<

25m

CAUSA 2: FUERZA CONCENTRADA

EFECTO 2: REACCIONES DE VINCULO DEBIDO FUERZA CONCENTRADA

> Fx=-H ,~10kN =0= H, =10kN

D> FY =V, +V, =0

> MA=+25m-V, —5m-10kN =0 =V, = 20kN
.V, = —20kN
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Problema Chapa

SUPERPOSICION DE EFECTOS

<

25m

CAUSA 3: MOMENTO

EFECTO 3: REACCIONES DE VINCULO DEBIDO A MOMENTO

> Fx=-H,=0=H, =0kN

D> FY =V, +V,; =0

> M*=+25m-V, +5kNm=0 =V, = —2kN
.V, =2kN



Problema Chapa
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HOJA
23
SUPERPOSICION DE EFECTOS
| | |
| | |
| | |
TENVA CAUSA 1/ EFECTO 1 I CAUSA 2/ EFECTO 2 I CAUSA 3 / EFECTO 3 I SUPERPOSICION DE
TP3 : : : EFECTOS
25m 1 | 1
CUERPOS I I I 25m
VINCULADOS | 1 |
[ 10kN [ [
: a : : 10kN IZ:NI
| | |
| | |
-—
-
|
|
10kN I
F.LU.B.A. < I
DTO. ESTABILIDAD I 10kN
84.02 /64.11 | e r
|
|
1
|
|
|

[
I
I
I
I
|
ESTABILIDAD 1 T 2.5kN I
1
I
|
I
I
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Problema cuerpo

Dada la siguiente estructura se pide:
a) Analisis cinematico.
b) Reacciones de vinculo externo

Datos: P=10kN, M=10kNm

---------‘-“-;;-—"——ﬁ
| ”’//
a1 g~ .

Av/;/ A l i

P

a) Analisis cinematico:

El cuerpo tiene 6 grados de libertad GL=6, posee 6 bielas cada una nos da 1 condicion
de vinculo CV=6.

GL=CV, el sistema es isostatico.

El cuerpo tiene un apoyo fijo en A, entonces este punto no puede desplazarse en
ninguna direccion.

Luego por condicidn de rigidez le suministra una biela ficticia al punto B que se suma a
las dos que existente, en consecuencia el punto B también es un punto fijo de la
estructura.

Con estos dos puntos fijos podemos concluir que el cuerpo puede girar alrededor de un
eje pasante por Ay B.

Dado que la biela en C su recta de accién de corta a dicho eje, el cuerpo se ve impedido
de rotar alrededor del eje.

Concluimos que el sistema es Cinemdaticamente Estable.

RESOLUCION EN YOUTUBE



Problema cuerpo

HOJA b) Reacciones de vinculo externo:
25 Dada la siguiente estructura se pide: Primero vamos a poner en evidencia las reacciones de acuerdo a las bielas. También
a) Analisis cinematico. elegimos un sistema de referencia.
b) Reacciones de vinculo externo
TEmR Luego planteo equilibrio, estamos en un sistema de fuerzas no concurrentes en el
o 1 Datos: P=10kN, M=10kNm espacio, por lo que voy a poder plantear 6 ecuaciones.
TP3
CUERPOS 3
VINCULADOS Q= tanfl(z) =36.87°

D Fx=X,—X;—2-10kN-sen(p) =0 =X, — X, =12kN
D> FY =—Y, +Yg +2-10kN -cos(¢) =0 => Y, +Y, = —16kN
>FZ=-Z,-Z;—-10kN=0=-Z, —Z, =10kN

> MJ =—-4m-Z, —4m-2-10kN - cos(¢) —4m-10kN —2-10kNm =0

3 — 7, = —31kN = Z, = 21kN
F.I.LU.B.A. Q,YA /TZBX i I

bro.estasioad 4§ = > M =+3m-Z,—4m- X, —4m-2-10kN -sen(¢p) +3m-10kN +10kNm =0
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1 & Pl % = X =13.75kN = X , = 25.75kN
> 1 Z °_ _3m: 2. : =i

2o a0y 2 A > M; 3mY, +3m-2-10kN - cos(¢p) +10kNm =0

A x =Y, =19.33kN = Y, =3.33kN
CURSO 4
PARENTE

RESOLUCION EN YOUTUBE



Vinculacion interna - Articulaciones

HOJA
26 Articulacion propia, rotula.
Movimiento de [S2]
TEMA
b Giro entornoa Al12
TP3
CUERPOS
VINCULADOS
Al2
PF e [S1] y [S2]
. . Movimientos Movimientos Reacciones Ecuacion de

F.I.U.B.A. Nombre Tipo R Simbolo permitidos impedidos internas equilibrio
DTO. ESTABILIDAD

84.02 /64.11

FSTABILIQAD 3 ARTICULACION [s1] [s2] A

PROPIA . — —>
2 CUAT. 2020 Propia 2 _O 3— — 2 M Al2 —0
Al12 A4
CURSO 4 ROTULA
PARENTE




wosa  Vinculacion interna - Articulaciones

27 Articulacidn propia, rotula: formada por bielas concurrentes a un punto

Al12

TEMA PF < [S1] y [52] Movimiento de [S2]

< m Giro entorno a A12

TP3

CUERPOS
VINCULADOS

. cv , Movimientos Movimientos . . Ecuacion de
Nombre Tipo Simbolo - . . Reacciones internas I
= HA | permitidos impedidos equilibrio

DTO. ESTABILIDAD
84.02/64.11 ;
ESTABILIDAD 1 ARTICULACION

PROPIA

ZM Al12 —0

Propia 2
2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

<>

ROTULA




Vinculacion interna - Articulaciones
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28 Articulaciéon impropia: formada por bielas paralelas horizontales
Movimiento de [S2]
TEMA

“Giro” entorno a A12
TP3 Desplazamiento
perpendicular a las bielas

<> A12”
PF € [S1]y [S2]

CUERROSI 8 ) | 1 | 1 | | | | | AN | @ I Ml ' rI1r"-r"r 77"
VINCULADOS m
<>
Nombre Tipe Vi simbolo Mowm.u'entos N.Iowmlfentos Rfeaccmnes Ecua?l.on‘de
permitidos impedidos internas equilibrio

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD 74

84.02 /64.11 ARTICULACION

ESTABILIDAD 1 IMPROPIA

i %}' z_ Al2
Impropia 2 Z =
2 CUAT. 2020 BIELAS prop m d m R, 0
PARALELAS
CURSO 4 HORIZONTAL
PARENTE
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Vinculacion interna - Articulaciones

Articulaciéon impropia: formada por bielas paralelas Verticales PF € [S1]y [S2]

§ i A12*

“Giro” entornoa A12 € >
-y Desplazamiento
] ] perpendicular a las bielas

Movimiento de [S2

[S2]

Pueden tener otras direcciones,
distintas a la horizontal o
vertical: Siempre el movimiento
permitido serd perpendicular a
las bielas paralelas.

Nombre Tioo Vi Simbolo Movimientos Movimientos Reacciones Ecuacion de
P permitidos impedidos internas
ARTICULACION T A2 ¢ :E T,
IMPROPIA | i : L W §
. — A12

BIELAS LIRICRICH —_ [s2] E ,FH =0
PARALELAS o e
VERTICALES .
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Cadena cinematica de n chapas abiertas

El sistema constituido por n chapas articuladas recibe el nombre de cadena cinematica abierta de n chapas.
Como vimos los dispositivos de articulacion restringen dos grados de libertad al sistema.

Consideremos dos chapas [S1] y [S2], n=2

Cada chapa tiene 3 grados de libertad, por lo que el conjunto de dos chapas
tendrian 6 grados de libertad.

Vinculamos entre si ambas chapas con una articulacion relativa A12, por lo
gue nos restringe 2 grados de libertad.

Resulta que los grados de libertad del sistema nos queda GL=6-2=4.

Por lo tanto necesitaremos 4 condiciones de vinculo para que el sistema sea
isostatico.

Consideremos tres chapas [S1], [S2] y [S3], n=3

Cada chapa tiene 3 grados de libertad, por lo que el conjunto de tres chapas
tendrian 9 grados de libertad.

Vinculamos entre si las chapas con dos articulacion relativa A12 y A23, por lo
gue nos restringe 2 grados de libertad cada una. 4 en total.

Resulta que los grados de libertad del sistema nos queda GL=9-4=5.

Por lo tanto necesitaremos 5 condiciones de vinculo para que el sistema sea
isostatico.

Conclusion
Para una cadena cinematica abierta de n chapas, GL=n + 2
Para que el sistema sea isostatico necesitamos RVE = n + 2
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TEMA
TP3

CUERPOS
VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Cadena cinematica de n chapas abiertas

Conclusion
Para una cadena cinematica abierta de n chapas, GL=n + 2

Para que el sistema sea isostatico necesitamos RVE =n + 2
n=3
GL=5
RVE=5
éVinculacion aparente?

5 incdgnitas = 5 ecuaciones
3 Equilibrio general

]\ R5 1 Equilibrio relativo desde A12
R1 1 Equilibrio relativo desde A23

Si a un cadena cinematica abierta de n chapas le coloco n+2 vinculos. ¢Es suficiente?
No, es condicion necesaria que RVE=n+2 pero no suficiente.
Debo comprobar que no hay vinculacidon aparente.

Supongamos que es Cinematicamente estable y quiero hallar las reacciones n+2 vinculos. Si es un sistema
plano de fuerzas NO concurrentes solo puedo plantear 3 ecuaciones ¢De donde sale el resto?
Ecuaciones de equilibrio general :3 ecuaciones.

Equilibrio relativo: puedo plantear una ecuacidn por cada articulacion relativa.
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Si el todo esta en equilibrio, sus partes también lo estan.

TEMA

TP3 Todo en

CUERPOS equilibrio
VINCULADOS

=

: © 1S | e, IS

! o 'S 15

1 (5] L ST AN o, o

Losartereeare .,.g .8 ..... ., |l © i

FILUBA. ! = I ~g
DTO. ESTABILIDAD 1 c I < “-E“
84,02 /64.11 1 - e - e
ESTABILIDAD1 | o ! R | DN G

r— T < : = 1 < &
PCUAT 2020 T T"T" T~ T T B e e i il e T i il T I ) ol e i il e T
CURSO 4

PARENTE Diagramas de cuerpo libre (DCL) sistemas de fuerzas plano no concurrentes.



woa  Cadena cinematica abierta de dos chapas

33 n=2
GL=2+2=4
RVE = 2 + 2 = 4 => Sistema isostatico.
TEMA
CV sobre
TP3 chapa
[CUERAOS [s1] | [s2] o 1) Si pongo 4 CV a una chapa, deja de
4 0 ser un sistema isostatico para pasar
3 1 a ser un sistema hiperestatico.
2 2
2) Lachapa [S2] sin CV puede girar
entorno a la articulacion A12. No es
cinematicamente estable.
F.I.U.B.A.
'84.02/68.11
ESTABILIDAD 1 i
Conclusion:
el iy Una chapa puede tener hasta 3 CVE
CURSO 4

PARENTE
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TEMA
TP3

CUERPOS
VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Cadena cinematica abierta de dos chapas
n=2

GL=2+2=4

RVE = 2 + 2 = 4 => Sistema isostatico

Sin vinculacién aparente

CV sobre Cinematicamente estable
chapa -
Al2
[s1] | [S2]
3 1 Con vinculacion aparente
2 2 L4

Las 3 CVE en [S1] puede estar
compuesta por:

a)Un empotramiento
b)Un fijo y un mévil . X 'Ix¥ Is.
c)Tres moviles

Si [S1] estd fija, A12 es un PF de [S2] como la
recta de accion del maovil pasa por el punto fijo

de [S2] A12, hay vinculacion aparente.
La CVE en [S2]

a) Un movil
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TEMA
TP3

CUERPOS
VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Cadena cinematica abierta de dos chapas
n=2

GL=2+2=4

RVE = 2 + 2 = 4 => Sistema isostatico

Sin vinculacién aparente

CV sobre Cinematicamente estable

chapa

[s1] | [s2]

3 1

2 2

Las 2 CVE en [S1] y [S2] pueden
estar compuesta por:  ---_________

a) Un fijo
b) Dos maviles

: Cuando tengamos una cadena cinemdtica abierta de dos chapas conectadas con una
articulacion (propia o impropia) y cada de una de ella tenga dos condiciones de vinculo (un
punto fijo o polo) vamos a llamarlo ARCO DE TRES ARTICULACIONES o ARCO TRIARTICULADO y
la condicion para que no exista vinculacion aparente es que las articulaciones (polos +

articulacion) NO ESTEN ALINEADAS.
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TEMA
TP3

CUERPOS
VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Cadena cinematica abierta de dos chapas
n=2

GL=2+2=4

RVE = 2 + 2 = 4 => Sistema isostatico

CV sobre
chapa
Arco de tres articulaciones sin las
[s1] [s2] articulaciones alineadas.
3 1 Sin vinculacion aparente
> 5 Cinematicamente estable

Las 2 CVE en [S1] y [S2] pueden
estar compuesta por:

a) Un fijo
b) Dos maviles

Arco de tres articulaciones CON
las articulaciones alineadas.
HAY vinculacién aparente
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TEMA
TP3

CUERPOS
VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Cadena cinematica abierta de dos chapas

Dada la siguiente estructura se pide:

a) Andlisis cinematico.
b) Reacciones de vinculo externo
c) Diagrama de cuerpo libre

2m 2m

2kN/m

a) Analisis cinematico:

n=2, GL=4, RVE=4 : Un fijo en A (2) y un fijo en B (2) por lo tanto sistema isostatico.
Estamos en presencia de un arco de tres articulaciones con sus articulaciones no
alineadas por lo que no hay vinculacién aparente.

El sistema es cinematicamente estable.

b) Reacciones de vinculo externo:

Primero vamos a poner en evidencia las reacciones de acuerdo a los apoyos. También
elegimos un sistema de referencia.
Planteo de ecuaciones de equilibrio general y relativo
Z Fx =0 Equilibrio general
Sistema plano de fuerzas no concurrentes: 3 Ecuaciones.
Z Fy=0 En general, dos de proyeccion en los ejes coordenados y
Z M A —Q unade momento respecto a un punto.
Aqui participa todo el sistema de fuerzas.

Z M[sl] _OVZ M[sZ]

Equilibrio relativo

Ecuacion que nos da la articulacion entre chapas.

¢Por qué momento? Por que es un articulacion propia.

éLlas dos? No solo una, momentos desde A12 de las fuerzas que estdn sobre
S1 0 S52. Participan solo las fuerzas que estdn sobre la chapa elegida.

Si tomo las dos, el sistema de ecuaciones de convierte en indeterminado. Hay
combinacion lineal.
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Dada la siguiente estructura se pide:
a) Analisis cinematico.
b) Reacciones de vinculo externo
TEMA c) Diagrama de cuerpo libre Z FXx =10kN—H,—-H_, =0
kN
TP3 Fy=—4m-2—+V,+V, =0
2m 2m z Y m 1 5
CUERPOS
T Tk I---I—---. T > M*=-5m-10kN —2m-4m- 2kr:'+5kNm+4m Vg =0
2kN/m =V, =15.25kN ...V, = —7.25kN
10kN C
é -~
Z M =+1m-4kN —-2m-V, —5m-H, =0
2 My + Z M2 =2 Mto00;
le’ [52] [s2] — B B
F.I.U.B.A.
DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11 Y
ESTABILIDAD 1
H, Hy > M =+1m-4kN—-2m-V, —5m-H, =0
2 CUAT. 2020 H,=3.7kN .. H, =6.3kN
<—- ) ) SoHg !
CURSO 4
PARENTE
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TEMA
TP3

CUERPOS
VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Cadena cinematica abierta de dos chapas

Dada la siguiente estructura se pide:
a) Anadlisis cinematico.

b) Reacciones de vinculo externo
c) Diagrama de cuerpo libre

2m 2m
p s
2kN/m
10kN C
% -~
5
[S2]
Y

3.7kN

l7.25kN

T15.25kN

2m
0N ¢ X2
— )
4kN X1
;2
[S1]
Y
3.7kN A
<—a
\l/7.25kN

Z Fx =—3.7kKN +10kN + X2 =0= X 2 = —6.3kN

2m

X1

X2

4kN

5kNm

2kN/m

[S2]

2 6.3kN

€—

T15.25kN

> Fy =—4kN —7.25kN — X1=0=> X1=—11.25kN
Chequeo = > M =—2m- X1—1m-4kN —5m-3.7kN =0
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TEMA
TP3

CUERPOS
VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Cadena cinematica abierta de dos chapas

Dada la siguiente estructura se pide:
a) Anadlisis cinematico.

b) Reacciones de vinculo externo
c) Diagrama de cuerpo libre

2m
10N ¢ 6.3kN
> A
*N11.25kN
N
[s1]
Y
3.7kN | .
l7.25kN

2m
11.25kN
2kN/m
_—>
6.3kN
4kN
[S2]
5kNm
2 6.3kN
%
T15.25kN
Chequeo

> Fx=-6.3kN+6.3kN=0
> Fy =—4kN —11.25kN +15.25kN =0
> M ® = 4+5kNm+1m-4kN +2m-11.25kN —5m-6.3kN =0
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TEMA
TP3

CUERPOS
VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Cadena cinematica abierta de dos chapas

a) Analisis cinematico:

Dada la siguiente estructura se pide:
a) Andlisis cinematico.

b) Reacciones de vinculo externo
c) Diagrama de cuerpo libre

n=2, GL=4, RVE=4 : Un fijo en A (2) y un fijo en B (2) por lo tanto sistema isostatico.
Estamos en presencia de un arco de tres articulaciones con sus articulaciones no
alineadas por lo que no hay vinculacién aparente.

El sistema es cinematicamente estable.

b) Reacciones de vinculo externo:

Primero vamos a poner en evidencia las reacciones de acuerdo a los apoyos. También
elegimos un sistema de referencia.
Planteo de ecuaciones de equilibrio general y relativo

D> Fx=20kN—-H,—H;=0

£

" D> Fy=10kN+V,+V, =0

> M A =-5m-20kN —5m-10kN +5kNm+6m-V, +2m-H, =0

>
DT =0V Y Py =0

> FV{s4 =—10kN +V,; =0=V, =10kN ..V, = OkN

[s2] —

H; =42.5kN .- H, =—-22.5kN

RESOLUCION
EN YOUTUBE
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TEMA
TP3

CUERPOS
VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Cadena cinematica abierta de dos chapas

Dada la siguiente estructura se pide:
a) Anadlisis cinematico.

b) Reacciones de vinculo externo
c) Diagrama de cuerpo libre

Tm1m

22.5kN

> Fx =20kN +22.5kN +bl+b2 =0

2 =0
> M°® =+1m-bl+5kNm-+5.5m-22.5kN +0.5m-20kN =0
l RESOLUCION



Cadena cinematica abierta de dos chapas

HOJA
43 I .
Dada la siguiente estructura se pide:
a) Anadlisis cinematico.
b) Reacciones de vinculo externo
c) Diagrama de cuerpo libre g Htm
A
s c 96.25kN
TP3 20kN L N 96.25kN
CUERPOS >y <«
VINCULADOS
138.75kN| ¢ 2
-~ = 138.75kN £
22.5kN
F.I.U.B.A. X
84.02/64.11
ESTABILIDAD 1
> Fx =-96.25kN +138.75kN —42.5kN =0
i > Fy = —10kN +10kN =0
CURSO 4 5
PARENTE Z M*® =+3.5m-96.25kN —2.5m-138.75kN +1m-10kNm =0
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TEMA
TP3

CUERPOS
VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Dada la siguiente estructura se pide:
a) Andlisis cinematico.

b) Reacciones de vinculo externo
Diagrama de cuerpo libre

Cadena cinematica abierta de dos chapas

a) Analisis cinematico:

n=2, GL=4, RVE=4 : Un fijo en A (2) y un fijo en B (2) por lo tanto sistema isostatico.
Estamos en presencia de un arco de tres articulaciones con sus articulaciones no
alineadas por lo que no hay vinculacién aparente.

El sistema es cinematicamente estable.

b) Reacciones de vinculo externo:

Primero vamos a poner en evidencia las reacciones de acuerdo a los apoyos. También
elegimos un sistema de referencia.
Planteo de ecuaciones de equilibrio general y relativo

D> Fx=20kN—H,—-H_, =0

D> Fy =10kN +V, +V; =0

> M* =-5m-20kN —5m-10kN +5kNm+6m-Vg +2m-H, =0
ST SMAR = 0

> MY =+1Im-10kN—-3m-H, =0= H; =3.3kN .. H, =16.7kN

V, =23.07kN -V, = —13.07kN

bl =—-28.63kN Ab2 =25.2kN RESOLUCION

EN YOUTUBE
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45  n=3
GL=3+2=5
RVE =3 + 2 = 5 => Sistema isostatico
TEMA CV sobre chapa \
TP3
[S1] | [S2] | [s4]
CUERPOS
VINCULADOS 3 1 1
2 2 1
3 0 2
1 3 1
2 1 2
F.I.U.B.A. Recta de accion de movil B no pasa por A entonces [S1] Fija
B AP 1] ]
ESTABILIDAD 1 Recta de accion de movil C no pasa por A12, [S2] Fija.
A23 PF
s il Recta de accion de movil D no pasa por A23, [S3] Fija.
CURSO 4 No hay vinculacion aparente. Cinemdticamente estable

PARENTE
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46  n=3
GL=3+2=5
RVE =3 + 2 = 5 => Sistema isostatico
TEMA CV sobre chapa
TP3
[S1] | [S2] | [s4]
CUERPOS
VINCULADOS 3 1 1
2 2 1
3 0 2
1 3 1 -
2 1 2
F.I.U.B.A. [S1]y [S2] forman un arco de tres articulaciones no alineadas por lo tanto [S1] y
";Z:;SZT?Z';'_‘;‘;D [S2] estdn fijas.
ESTABILIDAD 1 A23 PF
Recta de accion de movil C no pasa por A23, [S3] Fija.
e i | No hay vinculacion aparente. Cinemdticamente estable
CURSO 4

PARENTE



woa  Cadena cinematica abierta de tres chapas

47  n=3
GL=3+2=5
RVE =3 + 2 = 5 => Sistema isostatico
TEMA CV sobre chapa
TP3
[S1] | [S2] | [s4]
CUERPOS
VINCULADOS 3 1 1
2 2 1
3 0 2
1 3 1
2 1 2
E.ILU.B.A. Recta de accion de movil B no pasa por A entonces [S1] estd fija.
DTO. ESTABILIDAD A12 PF
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1 [S2] y [S3] forman un arco de tres articulaciones no alineadas por lo tanto [S2] y
[S3] estan fijas.
F 2 No hay vinculacion aparente. Cinemdticamente estable
CURSO 4

PARENTE
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48 n=3
GL=3+2=5
RVE =3 + 2 = 5 => Sistema isostatico
TEMA CV sobre chapa
TP3
[S1] | [S2] | [s4]
CUERPOS
VINCULADOS 3 1 1
2 2 1
3 0 2
1 3 1
2 1 2
E.ILU.B.A. Recta de accion de movil B no pasa por C entonces [S2] estd fija.
P A12yA23sonPF ,
ESTABILIDAD 1 Recta de accion de movil A no pasa por 01 entonces [S1] estd fija.
Recta de accion de movil D no pasa por 03 entonces [S1] estd fija.
F 2 No hay vinculacion aparente. Cinemdticamente estable
CURSO 4

PARENTE
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TEMA
TP3

CUERPOS
VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Cadena cinematica abierta de tres chapas

RVE = 3 + 2 =5 => Sistema isostatico

n=3

GL=3+2=5
CV sobre chapa

[S1] | [S2] | [S4]

3 1 1
2 2 1
3 0 2
1 3 1
2 1 2

[S1] tiene fijo, un PF o polo en A, por lo que aporta un movil (biela) ficticio a [S2] en )
la articulacion A12.

[S3] tiene fijo, un PF o polo en C, por lo que aporta un mavil (biela) ficticio a [S2] en
la articulacion A23.

[S2] tiene 3 mdviles con sus rectas de accion no concurrentes a un punto, por lo

tanto estd fija.

Al12 y A23 son PF

[S1]y [S3] tienen dos PF, estdn fijas.

No hay vinculacion aparente. Cinemdticamente estable



HOJA

50

TEMA
TP3

CUERPOS
VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Cadena cinematica abierta de tres chapas

Dada la siguiente estructura se pide:
a) Andlisis cinematico.
b) Reacciones de vinculo externo
) Diagrama de cuerpo libre

C

| 1.5m | 1.5m  1m 2m

10KNioy g
— l ///
1 1 ’
| |
\__ A12/ [52]: SOKr\Ilm
L l’ - /4——’-—-—’------7"/\i
"' ‘-ayt~f -B-% \\ - _J\
| I Vi —— e ——
L l : -— -
HHT oz 'E\I :I,pm A
I AN
% 25Ky [ 1 | 30ki
k '{A | 1 I ¢
- \ -~
S 2m . 2m |, 2m ,1m,1m

a) Analisis cinematico:

n=3, GL=5, RVE=5 : Un fijo en A (2), Un mévil en B (1) y un fijo en C (2) por lo
tanto sistema isostatico.

[S1] tiene un fijo, un PF o polo en A, por lo que aporta un movil (biela) ficticio a
[S2] en la articulacion A12.

[S3] tiene fijo, un PF o polo en C, por lo que aporta un movil (biela) ficticio a
[S2] en la articulacion A23 impropia.

[S2] tiene 3 mdviles con sus rectas de accidn no concurrentes a un punto, por lo
tanto estd fija.

Al12 y A23 son PF

[S1] y [S3] tienen dos PF, estdn fijas.

No hay vinculacion aparente. Cinemdticamente estable

RESOLUCION
EN YOUTUBE



Cadena cinematica abierta de tres chapas

HOJA

Dada la siguiente estructura se pide:

a) Analisis cinematico.

b) Reacciones de vinculo externo b) Reacciones de vinculo externo:
TEMA c) Diagrama de cuerpo libre

Primero vamos a poner en evidencia las reacciones de acuerdo a los apoyos.
TP3 También elegimos un sistema de referencia.
Planteo de ecuaciones de equilibrio general y relativo

\ﬁhchultAplg)S; 10KN/m
T > Fx=60kN+25kN—H,+H. =0
A12 $2 30KNm > Fy =—30kN+V, +V, +V, =0
o [52] - > M*" =-3m-60kN —1.5m-25kN —7m-30kN +30kNm+4m-V, +8m-V, =0
el ookv BAR < S MAE =0V S Ml 0
E—— > A & 1 A ) > MG =+1m-60kN —2m-V, —4m-H, =0
2 ——p[s1] VB ™ Az3 2 Fhis=0v >, = 0
LY SN S FhAZ = 25kN + H =0
£ 25KN \LsoKN
Te]
FLUBA. H
DTO. ESTABILIDAD < - A [S3] c C> H c = —25kN
84.02 /64.11 H I'_&'l
H , = 60kN
ESTABILIDAD 1 AIA m X . 2m . 2m 1m } 1A A ;
2 CUAT. 2020 v Ve V, =—90kN
CURSO 4 A V. =—20.625kN
PARENTE Vg = 140.625kN RESOLUCION

EN YOUTUBE
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TEMA
TP3

CUERPOS
VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Cadena cinematica abierta de tres chapas

Dada la siguiente estructura se pide:
a) Anadlisis cinematico.

1.5m ‘ 1.5m |1m‘ 2m

b) Reacciones de vinculo externo 1T0KN/m
c) Diagrama de cuerpo libre T X1
& A12 T
o C > X2
10KN/m L 60§N
| 5 1 lisu
30KNm ~| |y
A12 [S2]
- o /I L‘E’
60kN B A 7_|:I A\> T le EE A
| ~ — 1m| A23* e X
lIs1]  140.625kN - m 60kN °y 2m
T 25KN 30KN b e
(s3] \L ¢ 25kN
<——n A < Fx = —60kN +60kN + X 2 = X2=
E?X R > 60 60 0= 0
60kN 4 2m = | 2m | 2m _ im 1m| > Fy = —90kN + X1=0=> X1=90kN
3 soki v 20.625kN

> M* =-3m-60kN +2m-90kN =0

RESOLUCION
EN YOUTUBE
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TEMA
TP3

CUERPOS
VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Cadena cinematica abierta de tres chapas

Dada la siguiente estructura se pide:

a) Anadlisis cinematico.
b) Reacciones de vinculo externo
c) Diagrama de cuerpo libre

90kN
Al12 T

— “

60kN
S

7

[s1]

10KN/m

| 1.5m | 1.5m JAm 2m

2m
Vv 90kN

> Fx=0

> Fy = —90kN +140.625kN —b1-b2 =0

90KN 51, (521 30;Nm
o = {
Y L
140.625kNT \l/ \l/ b2
b1l

> MF =+4.5m-90kN — 2.5m -140.625kN +30kNm+1m-bl1=0

bl =—-83.44kN
b2 =134.07kN

RESOLUCION
EN YOUTUBE
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TEMA
TP3

CUERPOS
VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Cadena cinematica abierta de tres chapas

Dada la siguiente estructura se pide:
a) Anadlisis cinematico.

b) Reacciones de vinculo externo
c) Diagrama de cuerpo libre

| 1.5m | 1.5m JAm 2m

10KN/m

~

“

60kN
S

7

[s1]

2m

y 90kN

90kN
Al12 T

90kN  a15 [s2]

30KNm

e, BA

140.625kNT

> Fx =25kN —25kN =0

83.44kN

-
L

134.07kN

83.44kN

mur:

.
25KN

134.07kN

I

[S3]

> Fy =—83.44kN +134.07kN —30kN —20.625kN =0
> M€ =+2.5m-83.44kN —1.5m-134.07kN —1.5m - 25kN +1m-30kN =0

v 20.625kN



| Problema de fuerzas distribuidas

55 A) Realizar el andlisis cinematico de la estructura.
B) Obtener las reacciones de vinculo externo.
C) Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.
TEMA
|l l l l |q1=20kN/m
TP3 A o
B I Im
CUERPOS
VINCULADOS 3 m
P = 100kN P = 100kN
v # h
A é é
I > " 3 M1=200kNm
m —»
v A o E
92 = 40kN/m A =
F.I.LU.B.A.
DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11 — P ¢————pt—>
ESTABILIDAD 1 3m 3m 3m
2 CUAT. 2020
CURSO 4
PARENTE

RESOLUCION EN YOUTUBE



| Problema de fuerzas distribuidas

56 A) Realizar el andlisis cinematico de la estructura.
B) Obtener las reacciones de vinculo externo.
C) Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.
TEMA
TP3 A .
B I Im
CUERPOS
VINCULADOS 3 m
v
A A A
o D
3m
A
v E
A A
F.I.U.B.A.
DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11 ——————p—>
ESTABILIDAD 1 3m 3m 3m
2 CUAT. 2020
CURSO 4

PARENTE
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TEMA
TP3

CUERPOS

VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Problema de fuerzas distribuidas

Nombramos las chapas

A) Realizar el andlisis cinematico de la estructura.
B) Obtener las reacciones de vinculo externo.
C) Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.
g I |
| B I | | | I 1m
3m | F | [
l I l l
| I | |
! | AT 5 | !
| Ic b | |
3m
| I | |
\ 7t S3
e ke =k
A &
— P ¢————pt—>
3m 3m 3m
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TEMA
TP3

CUERPOS

VINCULADOS

F.l.U.B.A.
DTO. ESTABILIDAD

84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Problema de fuerzas distribuidas
A)
B)
C)

Realizar el analisis cinematico de la estructura.
Obtener las reacciones de vinculo externo.

S1

3m

$ i

Noin =24+ 1(C)+1(D)+ 1(E) =5
NgL = Nchapas +2=5

Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.

Nombramos las chapas
Determinamos el niumero de
condiciones de vinculo y el
numero de grados de libertad
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TEMA
TP3

CUERPOS

VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Problema de fuerzas distribuidas

A) Realizar el andlisis cinematico de la estructura.
B) Obtener las reacciones de vinculo externo.

C) Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.

A )
B Gr——
3m
' s2
A
A A
3m C D
51 T Foo FIIO  S3
v AFfIO @ E

$ i

Nombramos las chapas
Determinamos el niumero de
condiciones de vinculo y el
numero de grados de libertad

Analisis de vinculacion aparente.
e  S1Tiene un punto fijo (A)
*  S2Tiene un punto fijo (F)
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TEMA
TP3

CUERPOS

VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Problema de fuerzas distribuidas

A) Realizar el andlisis cinematico de la estructura.
B) Obtener las reacciones de vinculo externo.
C) Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.

Nombramos las chapas
w_ BFIIO Determinamos el nimero de
— I " condiciones de vinculo y el
; — numero de grados de libertad
, Analisis de vinculacion aparente.
J 2 « S1 Tiene un punto fij:o (A)
A y é é e S2Tiene un punto fijo (F)
o D

e B esun punto fijo y es comun a las
chapas S1y S2.
* Como S1y S2 tienen al menos 2
’ T Fe< FIJO S3 puntos fijos, S1y S2 estan fijas.
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TEMA
TP3

CUERPOS

VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Problema de fuerzas distribuidas

Nombramos las chapas
Determinamos el niumero de
condiciones de vinculo y el
numero de grados de libertad

Analisis de vinculacion aparente.

e  S1Tiene un punto fijo (A)

e S2Tiene un punto fijo (F)

e B esun punto fijo y es comun a las
chapas S1y S2.

* Como S1y S2 tienen al menos 2
puntos fijos, S1y S2 estan fijas.

e Como S2 esta fija, el Gnico
desplazamiento posible para S3 es
el desplazamiento vertical, pero se

A) Realizar el andlisis cinematico de la estructura.
B) Obtener las reacciones de vinculo externo.
C) Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.
B FIJO =5
A ° ] |
B I I \ I 1m
I |
3m I I
\ 4 S2 : |
A é é I :
3m F D : : y
' t FoFll0 93]
Y AFUO A"
— P ¢————pt—>
3m 3m 3m

ve impedido por el apoyo movil en
E.
EL SISTEMA ES CINEMATICAMENTE
ESTABLE.



| Problema de fuerzas distribuidas

62 A) Realizar el andlisis cinematico de la estructura.
B) Obtener las reacciones de vinculo externo.
C) Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.
TEMA
TEMA H l l l |q1=20kN/m
TP3 A o
B I Im
CUERPOS
VINCULADOS 3 m
P = 100kN P = 100kN
v # h
A é é
I ] " 3 M1=200kNm
m —»
S1 s3
v A o E
q2 = 40kN/m A =
F.I.U.B.A.
DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11 ——————p—>
ESTABILIDAD 1 3m 3m 3m
2 CUAT. 2020
CURSO 4

PARENTE
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TEMA
TP3

CUERPOS

VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Problema de fuerzas distribuidas

A)
B)
C)

Realizar el analisis cinematico de la estructura.
Obtener las reacciones de vinculo externo.

A
3m

4

A

—»

3m

4

g2 = 40kN/m

T T oo
B. >l
P = 100kN P = 100kN
— e
A A
C D
S1 s3
A &
— ¢ ————p—>
3m

$ i

M1=200kNm

Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.

¢Qué armamento de ecuaciones

podemos plantear para resolver
este ejercicio?
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TEMA
TP3

CUERPOS

VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Problema de fuerzas distribuidas

A)
B)
C)

Realizar el analisis cinematico de la estructura.
Obtener las reacciones de vinculo externo.

B
A °
B I Im
3m
P = 100kN P = 100kN
A —>é 24—
u 5 M1=200kNm
3m
S1 s3
v o E
g2 = 40kN/m A —
— P ¢————pt—>
3m 3m
Equilibrio absoluto: }F. = YE, =0 ; ¥M,=0

Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.

¢Qué armamento de ecuaciones

podemos plantear para resolver
este ejercicio?
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TEMA
TP3

CUERPOS

VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Problema de fuerzas distribuidas

A) Realizar el andlisis cinematico de la estructura.
B) Obtener las reacciones de vinculo externo.
C) Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.

¢Qué armamento de ecuaciones
IR | o= 20kN/m podemos plantear para resolver
4 . : I este ejercicio?
1 Im
.—l_.
3m ' e
P = 100kN P = 100kN
M | -1 52 le—
A A
I ] " 3 M1=200kNm
m —
S1 s3
v A o E
q2 = 40kN/m A =
— P ¢————pt—>
3m 3m 3m

Equilibrio absoluto: YF. =0 ; YK, =0 ; YM,=0
Equilibrio relativo: yrS3, =0 ; YESIFS2 =0 ; YMS1 =0 ;TMS2*S3 =0
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TEMA
TP3

CUERPOS

VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Problema de fuerzas distribuidas

A) Realizar el andlisis cinematico de la estructura.
B) Obtener las reacciones de vinculo externo.

C) Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.

| l l | gl =20kN/m
/ \ le
A ° l
1 I 1m
.—l_.
3m ' e
P = 100kN P = 100kN
v # h
A é é
] —> C D M1=200kNm
m —>
S1 s3
v A o E
g2 = 40kN/m A —
— ¢ ————p—>
3m 3m 3m

¢Qué armamento de ecuaciones

podemos plantear para resolver

este ejercicio?

Cuidado con:

* Elegir 1 ecuacion que sea
combinacion lineal de otras.

* Tomar equilibrio relativo
respecto de la articulacion
abierta.

Equilibrio absoluto: }FE. =0 ;
Equilibrio relativo: y£53, = 0

ZFyz() -

. S1+S2 __ !
’ ZFe—e _0 ’

LM, =0
M

=0 ;ZM52+33 =0
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TEMA
TP3

CUERPOS

VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Problema de fuerzas distribuidas

A) Realizar el andlisis cinematico de la estructura.
B) Obtener las reacciones de vinculo externo.

C) Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.

|l l | gl =20kN/m
, \ le
A ° }
1 I 1m
.—l_.
3m I e
P = 100kN P = 100kN
M -1 52 le—
A A
] —] C D M1=200kNm
m —»
S1 s3
v A o E
g2 = 40kN/m A —

3m 3m 3m

Vamos a utilizar estas:
2E =0

YF3, =0
YR =0
YMp' =0

y M§2+53 =

Equilibrio absoluto: YF. =0 ; YK, =0 ; YM,=0
Equilibrio relativo: yrs3, =0 ; SESI¥S2 =0 ; yMS!

=0 ;ZM52+S3 =0
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TEMA
TP3

CUERPOS

VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Problema de fuerzas distribuidas

Vamos a utilizar estas:

2E =0
YFeZe =0
YR =0
YMp' =0
ZM§2+53 =

A) Realizar el andlisis cinematico de la estructura.
B) Obtener las reacciones de vinculo externo.
C) Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.
B P
le
A ° }
B 1 I Im
.—l_.
3m ' e
P = 100kN P = 100kN
v # h
A
ARN vd vd M1=200kNm
3m
’ S1
Ha S3
v L] # E
g2 = 40kN/m 4 TVe
Va




| Problema de fuerzas distribuidas

69 A) Realizar el andlisis cinematico de la estructura.
B) Obtener las reacciones de vinculo externo.

C) Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.

Vamos a utilizar estas:
o W ey
e
TP3 A . : YE, =
B 1 I Im
CUERPOS — S3 _
VINCULADOS 3 m | e ZFe_e T O
P = 100kN P = 100kN Si452] |
Y — 2 | ZF =0
AEEN 1"“ vd M1=200kNm ZMSl =
3m B
$1 S3 S2+S3
Ha e
\ 4 A 1 # E ZMB — 0
g2 = 40kN/m TVe
F.I.U.B.A. Va
DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11 —p—>
ESTABILIDAD 1 3m 3m 3m
2 CUAT. 2020
¢ Qyfm 1 : J
CURSO 4 Y F=0 ——+Ha+P-P=0 ZF[53}=D Ve=0  Z'F(S1+5Y)=0 Va+Vo+Vd-qpém=0
PARENTE -

im
J 2- 3m E' _
Z:"'JB[SI}=D —Va-3m + Ha-6m + ] : +qpim— =0 Mg( 57+53}_I} P-3m — P-3m + Vd-3m + Ml + Ve-6m — gq¢-3m- S =10

F
_-



| Problema de fuerzas distribuidas

70 A) Realizar el andlisis cinematico de la estructura.
B) Obtener las reacciones de vinculo externo.

C) Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.

Vamos a utilizar estas:
+F T 111 | 0120k
e
TP3 A . : YE, =
B 1 I Im
CUERPOS A E— S3 _
VINCULADOS 3m | o ZFe—e e 0
P = 100kN P = 100kN Si452] |
Y — 2 | ZF =0
L 1  / M1=200kNm ZMgl —
3m 206.66kN 36.66kN
’ S1
I al 120kN S3 : ZM§2+53 =0
g2 = 40kN/m
F.I.U.B.A. 50kN
DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11 —p—>
ESTABILIDAD 1 3m 3m 3m
2 CUAT. 2020
r dpfm 1 . ]
CURSO 4 Y F=0 ——+Ha+P-P=0 ZF[53}=D Ve=0  Z'F(S1+5Y)=0 Va+Vo+Vd-qpém=0
PARENTE -

im
J 2- 3m E' _
Z:"'JB[SI}=D —Va-3m + Ha-6m + ] : +qpim— =0 Mg( 57+53}_I} P-3m — P-3m + Vd-3m + Ml + Ve-6m — gq¢-3m- S =10

F
_-



| Problema de fuerzas distribuidas

71 A) Realizar el andlisis cinematico de la estructura.
B) Obtener las reacciones de vinculo externo.
C) Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.
TEMA
TEMA H l l l | q1=|20kN/m
e
TP3 A o :
B 1 I Im
CUERPOS ——
VINCULADOS 3 m |
. e
P = 100kN $2 P = 100kN
v # h
A
L 1  / M1=200kNm
3m $1 206.66kN 36.66kN .
il Al 120kN E
g2 = 40kN/m
F.I.U.B.A. S50kN
DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11 — P ¢————pt—>
ESTABILIDAD 1 3m 3m 3m
2 CUAT. 2020
CURSO 4

PARENTE
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TEMA
TP3

CUERPOS

VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Problema de fuerzas distribuidas

A) Realizar el andlisis cinematico de la estructura.
B) Obtener las reacciones de vinculo externo.

C) Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.

Empezamos con la chapa S3.
La desvinculamos y ponemos en

4 bl ——>e I " evidencia las reacciones de
b2 —— o vinculo interno.

3m

v

A

M1=200kNm
3m
S3
v E
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TEMA
TP3

CUERPOS

VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Problema de fuerzas distribuidas

A) Realizar el andlisis cinematico de la estructura.
B) Obtener las reacciones de vinculo externo.
C) Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.

Empezamos con la chapa S3.
La desvinculamos y ponemos en
4 bl ——>ep @ I 1 evidencia las reacciones de

T vinculo interno.
Esta chapa aislada debe estar en
il equilibrio, por lo que planteamos
A las expresiones de equilibrio
M1=200kNm absoluto

ZFx =0 bl+b2=0
YF, =0

Mz =0 trim+M=0

b2 — . ®
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TEMA
TP3

CUERPOS

VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Problema de fuerzas distribuidas

A) Realizar el andlisis cinematico de la estructura.
B) Obtener las reacciones de vinculo externo.

C) Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.

A 200kN ——5 o3 G
I 1m
200kN <+———o¢
3m
v
A
M1=200kNm
3m
S3
v E

Empezamos con la chapa S3.

La desvinculamos y ponemos en
evidencia las reacciones de
vinculo interno.

Esta chapa aislada debe estar en
equilibrio, por lo que planteamos
las expresiones de equilibrio
absoluto

ZFx =0
$F, =0
YM, =( bim+Mi=0

bl+b2=10



| Problema de fuerzas distribuidas

75 A) Realizar el andlisis cinematico de la estructura.
B) Obtener las reacciones de vinculo externo.

C) Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.

T L sotns Vamos con la chapa S2.
H1b | | o= m Esta chapa aislada debe estar en
e3 4 — . 200kN I — equilibrio, por lo que planteamos
CUERPOS V12 l —— 200kN las expresiones de equilibrio
VINCULADOS 3m absoluto
P = 100kN 2 P = 100kN
v # h
A
c T |
3m 206.66kN 36.66kN
v
F.L.U.B.A.
DTO. ESTABILIDAD
84.02/64.11 ———— e ——— ——>
ESTABILIDAD 1 3m 3m 3m
2 CUAT. 2020
ZF = () P-P+200kN-200kN-H2=0
CURSO 4 X
PARENTE

3m
Fy — () 236.66KN - 66.66kN — qy3m— V12= 0 ZMC = () -36.66kN-3m — 200KN-2m + 200kN-3m + H12-3m — q1-3m-? = 0.02KN-m



| Problema de fuerzas distribuidas

76 A) Realizar el andlisis cinematico de la estructura.
B) Obtener las reacciones de vinculo externo.

C) Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.

T L sotns Vamos con la chapa S2.
| | at= m Esta chapa aislada debe estar en
e3 4 . 200kN I — equilibrio, por lo que planteamos
CUERPOS 110kN l — 5 200kN las expresiones de equilibrio
VINCULADOS 3 m absoluto
P = 100kN - P = 100kN
v # h
A
c T |
3m 206.66kN 36.66kN
v
F.I.U.B.A.
DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11 — ————>
ESTABILIDAD 1 3m 3m 3m
2 CUAT. 2020
ZF = () P-P+200kN-200kN-H2=0
CURSO 4 X
PARENTE

3m
ZFy — () 236.66KN - 66.66kN — qy3m— V12= 0 ZMG = () -36.66kN-3m — 200KN-2m + 200kN-3m + H12-3m — q1-3m-? = 0.02KN-m
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TEMA
TP3

CUERPOS

VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Problema de fuerzas distribuidas

A) Realizar el andlisis cinematico de la estructura.
B) Obtener las reacciones de vinculo externo.

Verificamos con la chapa S1.
Esta chapa aislada debe estar en
equilibrio, por lo que planteamos

las expresiones de equilibrio
absoluto

C) Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.
gl =20kN/m | l
A
| 110kN

3m

v

A

—>
3m
’ S1
il A 120kN

YF =
ZFyZ

—120EN +

—30EN — qq-3m + 110kN = 0N

XM, =0

—qpbm g

3
=~ gqp3m T 4+ 110KN-3m = 0kN-m
2 3 2
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TEMA
TP3

CUERPOS

VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD

84.02 /64.11

ESTABILIDAD
1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Cadena Cinematica abierta de tres chapas

Dado la siguiente estructura se pide:
a) Analisis Cinematico

b) Reacciones de vinculo externo
c) Despiece de cada chapa

ql =20 kN/m
L R T T
N
Im
\4 . J
2m
A4 ’
) M=100 kNm
2m
g2 =15 kN/m
Y
AN\
Im dm 3m
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TEMA
TP3

CUERPOS

VINCULADOS

F.I.U.B.A.

DTO. ESTABILIDAD
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1

2 CUAT. 2020

CURSO 4
PARENTE

Cadena Cinematica abierta de tres chapas

Dado la siguiente estructura se pide:
a) Analisis Cinematico

b) Reacciones de vinculo externo
c) Despiece de cada chapa

[S1]

A}

O T

ol [ lisa
1 ll I \ o o o e o e e e o 1 vt
J RSN S (I N e T Ly
r—-
!
A

Analisis Cinematico

Tenemos una cadena abierta de tres chapas. (n=3)

GL=n+2=5
CV=5 (el empotramiento aporta 3 y el apoyo fijo aporta 2)

Entonces, el sistema es isostatico.

La chapa [S1] estd empotrada, y por lo tanto esta fija.
Entonces, el punto A12<< es un punto fijo, tanto de la
chapa [S1] como de la chapa [S2].

Por otro lado, la chapa [S3] tiene un punto fijo en B.
[S2]y [S3] forman un arco triarticulado con sus
articulaciones no alineadas, por lo tanto, ambas chapas
estan fijas.

Por lo tanto, no hay vinculacion aparente.

\ 4

El sistema es cinematicamente estable.
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CURSO 4
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Cadena Cinematica abierta de tres chapas

Dado la siguiente estructura se pide:
a) Analisis Cinematico

b) Reacciones de vinculo externo
c) Despiece de cada chapa

Al2c0 P=40 kN
<> ql=20 kN/m
1m7‘ i A23
A& D—n [SZ]
m [S1]

) M=100 kNm

2m

y
Yyl 5y

4dm

[S3]

Datos
P = 40N qp = EDE g; = 1_E I = 100EN-m
m m

ECUACIOMES DE EQUILIBRIO ABSOLUTO
IFx=0 H, +Hg-q;4im=10
FFY=0 W, +Va-qio® _p=o

Y ATVETA1 =

.

. 435-m)” ) 4m | 4

IMA=0 M, + Vg-3m + gy ( ) _ P-im - '311?. 1+ —im-M=0

ECUACIONES DE EQUILIBRID RELATIVO

IFn[S1]=0 wvy=0

(45m°
=

IMAZR[S3]=0  Vp-3m+ Hg-4.5m - qy- 0
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ESTABILIDAD 1
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Cadena Cinematica abierta de tres chapas

Dado la siguiente estructura se pide:
a) Analisis Cinematico

b) Reacciones de vinculo externo
c) Despiece de cada chapa

1ye. G1=20kN/m  P=40kN

A
<M, @-tskm
e N A23
A A )—(J [Sz]
[s1]
7 ) M=100 kNm
y N
2m
v gl sy <>
HA 1 Hs 1‘
VB
VA Ma
Im 4dm 3m

1 I S |
N T I 1

X = find(Hy Vy My Hp V)

87.083
0
—388.542
—19.583

v
I
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Cadena Cinematica abierta de tres chapas

Dado la siguiente estructura se pide:
a) Analisis Cinematico

b) Reacciones de vinculo externo
c) Despiece de cada chapa

Chapa [S3]
P=40 kN
‘l’ g2 =15kN/m
X1l —> y
y1 4,5m
19,58 kN &— b
A
3m I

kM
Yhr=xi —1ekN - 15— 45m =0 X1 = 57.08kIN
1 o —y *1
YFy = 80kN —y; —40kN =0 —y vl = 4kN
Chegueo

. 21
LZ\IB = 40kN-3m + 40kN-3m + 15kN-(45m) 3 37.08kN-45m = 0
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Cadena Cinematica abierta de tres chapas

Dado la siguiente estructura se pide:
a) Andlisis Cinematico

b) Reacciones de vinculo externo
c) Despiece de cada chapa

Chapa [S2
PalS2] - - 20 kN/m

Im i

x3——>|3

4m y1=40 kN

KN 4m 4m

ZME = x3-lm + 40kN -4m — 87.08kN-0.5m — 20—-T-— =0 X3 = —6i 13kN

3
Yhr=xp+xy—00kN =0 =) x;=15021kN

Chequeo

. im 4m
LME = 40kN-4m + §7.08kN-0.5m - IDkN-T-T —15021kN-1m = 0

Chapa [S1]

I <€— x2=150,21kN

Im

—> x3=63,13kN

2m

M=100 kNm

2m

V ey
87,08kN X_~/ 398,54kNm

Cheqgueo

¥Fy=10

YFx= 9108kN +x3-x7 =0

El{'ﬂl = —308.54kNm — 100kNm + x2-5m — x34m = 0
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Cadena Cinematica abierta de tres chapas

Chapa [S2]

]

Chapa [S1]

N <€— 150,21kN
Im

—> 63,13kN

2m

7 7

A M=100 kNm
2m

\\4

87,08kN _/ 398,54kNm

gl =20 kN/m

am\

150,21kN

87,08 kN
0€
40 kN Chapa [S3]
P=40 kN
87,08 kN A2=15 KN m
? >l 4
40 kN 4,5m
19,58 kN < /
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Cadena abierta de tres chapas

A) Realizar el andlisis cinematico de la estructura.

B) Obtener las reacciones de vinculo externo.
C) Obtener las reacciones de vinculo interno y hacer el despiece de la estructura.

T q
Im
|Dc I ul v v \.J’< P=100kN
P g=20kN/m
M=200kNm
3m
2m 2m Im Im 4dm
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Cadena abierta de tres chapas

A)

Realizar el analisis cinematico de la estructura.

wn
W

IT=r=r1=tart
L A S A

PO

Es isostatico?

N de chapas: n=3
N de grados de libertad
(cadena abierta):

GL=n+2=5
N de condiciones de

vinculo: CV=5
GL=CV SISTEMA ISOSTATICO
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Cadena abierta de tres chapas

A)

PF1

Realizar el analisis cinematico de la estructura.

A12 T

po—btd

S2

Hay vinculacion
aparente?

*Identificamos A12, A23. A12 en el
impropio

*Identificamos puntos fijos:

-en los apoyos fijos

-en la interseccion de dos moviles
(aca uno de los maviles es
“virtual”)

*S3 tiene dos puntos fijos: esta fija
*S1y S2 forman un arco
triarticulado con sus tres
articulaciones no alineadas: estan
fijas

No hay vinculacion aparente
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Cadena abierta de tres chapas

A)

PF1

Realizar el analisis cinematico de la estructura.

A12 T

T T T 6

A23
S3

PF3§

Hay vinculacion
aparente? (otro camino)

*ldentificamos A12, A23. Al12 en el
impropio

*ldentificamos puntos fijos:

-en los apoyos fijos

-en la interseccion de dos moviles
(acd uno de los moéviles MV12 es
“virtual”)

*S2 y S3 forman un arco
triarticulado con sus tres
articulaciones no alineadas: estan
fijas

*A12 pertenece a S2, es un PF.
También pertenece a S1, entonces
S1 tiene dos PF y esta fija

No hay vinculacion aparente
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Cadena abierta de tres chapas

B) Hallar RVE P=100kN
g=20kN/m
M=200kNm
o Pl R: R=80kN
v ‘) ¢ i Z| 1 1 7 1m
L :w B 7
- RH2 vV A23 !
3m
RV1 RV3
1 RH1 RH3
2m 2m Im Im 4dm

EFﬂl:Rﬁl +Rh2+RMi _P={]

EJ.?'I’I-I:.LHI’I_P"'.II. m_R'S m+P"3 m_ha‘S m+R1,3-1l] m:ﬂ

YFys1=Ryy =0

Tengo 5 incdgnitas,
necesito 5 ecuaciones LI.

Voy a usar tres ecuaciones
de equilibrio absoluto:

JF,=0 XF,=0 XM,=0

Elijo dos ecuaciones de
equilibrio relativo

Eﬁfm:&.ﬁa =0 LF ns1=0

R, =96 EN
Ry, =0
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Cadena abierta de tres chapas

B) Hallar RVE

100kN
200kN*m€§ »l:

y i II VvV ] |
e * 8 7R
X 100kN 100kN
3m
N
96kN 84kN
(o]
2m 2m 1rL 1mA 4dm




Cadena abierta de tres chapas

HOJA
91 C) RVl y despiece
TEMA
TP3 200kN*m 100kN l
y E) @ »l: - 80kN Equilibrio de la
CUERPOS q A chapa §3
VINCULADOS
M. X i ZI V__V__V ] 4 I
ookl 1 1 T < 30€ YF,=H—-100 kN
V‘L 100kN YF.=V+84 kN
3m
N H:=100 EN
96kN 84kN V:=—84 kN
(v}
F.I.U.B.A.
DTO. ESTABILIDAD 2m 2m im im 4m C
84.02 /64.11
ESTABILIDAD 1
2 CUAT. 2020
CURSO 4

PARENTE
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Cadena abierta de tres chapas
C) RVI y despiece

YQ 200kNm 100kli

Equilibrio de la
chapa S2

EMAZE=8D kN'E m_bz"’i m_bl '5 T

|
1m X bll, ‘1’b2 80kNI b, =176 kN
| .y b,=—180 kN
R I 2 2 2  100kN v
3m 100kN bl b2 Y 84kNT 100kN | 100kN
96kN 1
84kN
o
2m 2m Im Im 4dm
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HOJA
93 C) RVl y despiece
- Equilibrio de la chapa S3
TP3 EFH:=£I'E EN—100 EN—176 EN+180 EN=0 N
y 200kNm 100k7i
CUERPOS Q Q >
VINCULADOS . o 176kN¢ T180kN |
\ |
80kNI
84kN
R 2 2 2 PPN
3
i 100kN  176kN 180kN v 84kNT P AT
96kN
N
F.I.U.B.A. 84kN
84.02/60.11 0
ESTABILIDAD 1
1 2m 2m Im Im 4m
2 CUAT. 2020
CURSO 4

PARENTE



