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Angulos de Euler

0 cos(¢) + vsen(f)sen(¢)
0 sen(¢) — 1 sen(#)cos(¢)
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w, = ¢+ cos(h)
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Fig. 2
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Trompo simétrico

Consideremos un cuerpo simétrico (masa M) con un punto fijo que pertenece al eje de simetria bajo
la accion de la gravedad.

El centro de masas se ubica a una distancia ! del punto
fijo O.

Denominamos los momentos de inercia como (1,, I,,13)

pero como el cuerpo es simétrico los dos primeros son
iguales I,=1I,

Xy
Fll =\ e
5 gl £
M
Como tener'nos un punto fijo el sistema tiene TRES 4 Lie 'r;, Ml
grados de libertad. v ; =t i ¢

) \‘&?

Elegimos los a’mg‘ulos de Euler como coordenadas generalizadas. Sl e g
Precescov , Nufa Aoy | gLvo Pl ;¥
Usando el teorema de adicién de velocidades angulares, la velocidad angular se puede expresar = 59' o
como: =9 o N «. N 6 N o
=k +¥V +on v

Observamos que est4 expresada en una terna que no es ortonormal.
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Distingui
guimos 3 casos segun
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