Pendulo y funciones elipticas
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Consideramos restricciones sobre una sistema de particulas —
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de la forma .
¢,(qqs--qy) =0,...¢,(q,,....q5) = 0.
Principio de equilibrio estatico
Una sistema de particulas con restricciones sometido a las fuerzas .
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es en equilibrio cuando .
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para todos velocidades virtuales, 5qj.
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Calkin :

Lagrangian and Hamiltonian mechanics

De la estatica a la dinamica

Principio de d’ Alembert

Para una sistema de particulas con restricciones sometidos a las fuerzas

Fivef n

sus aceleraciones satisficen

Z(fj - md;)- oq; =0

para todes velocidades virtuales, 5qj.

ks este principio también aplica a sistemas continuos s
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las fuerzas, f, y velocidades virtuales, 6q, ahora son campos

vectoriales sobre el region considerada.
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Cuerpos rigidos
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Un cuerpo rigido (discreto) es un colecion de masas puntuales

para que todos las distancias mutuas son fijados

Un cuerpo rigido (continuo) es un subconjunto

Bc R3
que solo se puede mover con isometrias

g(B) +a, ge SO, aeR’.

Cuerpo rigido libre
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El movimiento del cuerpo esta dado por una curva
(q,(0.20)) € R*x SO,
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