
4
.Ecuacionesde Euler

·Es momento de escribir las ecuaciones
de movimiento para el cerpo rigido .

cacionesdeEuler .

Estas son la version rotacional de la· I

2da Ley de Newton.

· Nos interesara trabajar con los es
principales.-
->Tensor de inercia diagonal

Pero
, como estos ejes estan pegados al

cuerpo , este sistema estard rotando .

* Frame :

ne -Es·

O -Con x , y , z y
esta fijo .

O - luercial .

*ody frame :
I

·Con
,zes en rotacion

↓ -> no mercial



·Recordando
,
en el body frame tenemos :

[ = (1,1 , 12W2 ,%g(s) .

(4. 28)

· La torca vista desde el space frame :

(H) = E (4. 28)

donde s denota space frame.
· La relacion entre ambos espacios :

(i) = (tb +Tx[

= T + +F
.

(4.30)
of en body frame

Introduciendo 14 . 30) en 14 .29) :

I 14-31)E=E
Estas son las ecuaciones deEnter .



·En componentes :

Xi - (X- 3) WeWs = Er
xi-(bs- )WzWe = Ez 34 .32

1
,is-(X

,
- W

,
W
=
= Es

-

-Determinan elmovimiento de un cuerpo
girando visto desde un frame fijo enel cuerpo .

cQu pasa en el caso del "trompo" queestudiamos ? TAREA-

Consideremos torca cero y estudiemos :-
(i) diferentes :

· Supongamos que el cuerpo gira sobre&

un eje principal :
-> sobre

s
= con =We =0

.

De (4 .32) :

ci
,
= O

el

Un cuerpo girando sobre
·

un eye principal no sujeto
W2 = O

ci3 =0
3 orgapermanecerent . "



·Si nogira bre ueje principal ,SO
->

al menos dos comp . de L no son
cero.

->Al menos un ci.Fo .

- no constante

Conclusive Velocio clar constante- lad any
con & diferentes solo sobrem
je principal .

(ii#& :

·De (4 .32) tenemos :

:3 = 0

es cus = constante .

Reescribimos las ec . de Eder como :

in =

3)
W3w Embe an

i = 13)W3W - E
-Rbe

3 (4. 33)



con es
= 3.

· La solucio general es :

TAREA
-

= (wocoslot , -cosinet , wa) , 14.34)

conconeconstantesonduir un par de
->Las componentes cry we rotan
con velocidad angolar s mientras
W3 es constante .

-

-> Radosgoywsconstantes , tanee

visto desde el y framesasemeeen un cono :

- Es (fijo
byN

sobre el eje de

n simetria es
(

I -> body cone



· IEl momento angular :

[ = (1 . Ne ,%N2 , 13(3)
= (i _wocoscst , -wosnest, 13we)

(4 . 35).

-> i ,[ y es estan enu solo plano .

· Visto desde el frame :

-3
->

· Aqui , Les fijo ;
i y es precesann sobre -L -

TAREA
-

I(fjd)
RV ↳ space cone

· A esto se le conoce comoprolibre
-> ino hay torcas !



4 .7. Angulos de Euler
· Problema con las ecs . de Euler
-> ejes fijos en el cuerpo .

- Complicado trabajar con
ellos &

· Necesitamos ecuaciones de mov . rela-
cionadas al space frame .

·Para esto
,
introducimos los argulos

deEuler .

Elegimos el punto sobre el quegira el
como origen del body yrepo frames :

space frame :E , ,
body frame : E, 2,s

taciones
,
a troves deClaim : contres ro

4 la
orientacion

especificaremos8 .
4, - del cerpo .



: Ambos sistemas alineados.
Giramos sobre z mangulo d

n E

..........i db +
d

-

L -
..

· Ec

2 : Giramos sobre el eje e
-

un angulo O :

Me rend ,
-



↳3. Giramos sobre el ge es

·Estostres angulos son los tres anguss s

y especificant, ireccion del aerpo
· Ahora calculemos algunas contidades
fisicas ↑

Se puede mostrar que TAREAm
-

=++ es (4 .36)



De igual forma , es posible mostrar que(

elmatoanguar es :

cond =12
-

T = ( dising + 1 :O
TAREA

+ is (4 +Pcoso) Es ~ (4 .37)

· Conesto
,
es posible escribir la

energia cinetica ·

T =Elsino +84 + is (R+Dcoso)
(4 . 38) .

Finalmente Lemos porejemplo, escribir/

el grang ,
pooo de el "Trompo" :

L Elsino +84 +is (R+Dcoso)

- MgRcosO .

·Que info podemos sacar deaqu,
&

consolo ver el Lagrangiano ?


