TITULO DEL CURSO

DINAMICA AVANZADA
Caddigo: INGM 25

DOCENTE RESPONSABLE A CARGO DEL DICTADO:

Dr. Ing. Sergio Preidikman.
DURACION

60 horas (3 créditos).

METODOLOGIA DE ENSENANZA Y FORMAS DE EVALUACION:

Se dictaran clases tedrico-précticas diarias. Las mismas se desarrollardn en aula, con exposicion
oral, uso de pizarrén, uso de computadoras, y de retroproyector. Se fijaran horarios de consulta
de acuerdo a las posibilidades de los docentes responsables de la asignatura y de los estudiantes
iNnscriptos.

La evaluacion se redizard mediante dos exdmenes de caracter parcial que seran resueltos en
forma individual.

PROGRAMA ANALITICO DEL CURSO:

1. Cinematica del Movimiento Finito

Representacion matricial de operaciones con vectores. Descripcion cinemética del movimiento
de cuerpos rigidos: movimiento esférico, e carécter no-conmutativo de las rotaciones finitas,
movimiento general de un cuerpo rigido. Anadisis de velocidades en el movimiento de cuerpos
rigidos: movimiento esférico, expresion explicita de las velocidades angulares, movimiento
arbitrario de cuerpos rigidos. Andlisis de aceleraciones en e movimiento de cuerpos rigidos:
movimiento esférico, expresion explicita de las aceleraciones angulares, razon de cambio del ge
instantaneo de rotacion. Movimientos esféricos infinitesimales e incrementos derotacion: version
material y espacial de rotaciones infinitesimales, variacion de las velocidades angulares,
representacion de velocidades y aceleraciones angulares en sistemas de referencia moviles,
rotaciones incrementales como incognitas.

2. Parametrizacion del Movimiento Esférico

Parametrizacion del movimiento esférico de cuerpos rigidos. Matemética de las rotaciones
finitas: e grupo de Lie SO(3), variedades diferenciables, “spinors’, vectores axiales, “rotators”’.
El vector Cartesiano rotacién. Forma de Cayley de la matriz rotacién: parametros de Rodrigues.
El mapa exponencia. Rotaciones finitas en términos de los parametros de Euler. Relacion entre
cosenos directores y parametros de Euler. Relacion entre los pardmetros de Euler y la velocidad
angular. Relacion entre los parametros de Euler y los angulos de Euler. Algebra de rotaciones
finitas:. Cuaterniones. El vector de rotacion conforme (CRV.) Los pardmetros lineales.
Descripcion geométrica de rotaciones finitas: angulos de Euler, angulos de Bryant. Movimiento
de cuerpos rigidos con restricciones: contacto, juntas, movimiento de translacion y contacto con
deslizamiento, combinando rotaciones con contacto deslizante.

3: Dinamica del Cuerpo Rigido: Conceptos Avanzados



Descripcién cinematica. Energia cinética. Energia potencial. Ecuaciones de Lagrange para quasi-
coordenadas. Forma estéandar de las ecuaciones de movimiento. Version parametrizada de las
ecuaciones de movimiento. Versiéonincremental de las ecuaciones de movimiento. Linealizacion
exacta arededor de posiciones de equilibrio.

4: Dinamica de Cuerpos Flexibles

Energia cinéticay potencial. Cineméticay geometria de movimientos concomponente de cuerpo
rigido nula o pequefia. La viga elastica: cinematica, €l gradiente de desplazamientos como
medida de deformacién, descomposicion pseudo-polar de la matriz Jacobiana. Energia cinéticay
potencia para vigas. Energia cinética y potencia para barras en torsién. Ecuaciones de
movimiento: principio de Hamilton generalizado, generalizacion de las ecuaciones de Lagrange
para sistemas con parametros distribuidos, condiciones de borde, simplificaciones. Version
Dindmica Avanzada — CING?? diferencia del problema de autovalores. Soluciones
aproximadas: el método de los modos asumidos, técnicas de aproximacion, funciones de prueba,
convergencia, el método de los elementos finitos. Geometria'y cinematica de movimientos donde
se combinan pequefias componentes elasticas y grandes rotaciones de cuerpo rigido: version
hibrida de las ecuaciones de movimiento, version discretizada de las ecuaciones de movimiento.
Andlisis de las ecuaciones de movimiento. Problemas hibridos. Caso de estudio: consecuencias
de despreciar € acoplamiento entre movimiento rigido y movimiento el astico.
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