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* Registro de la oscilacion arménica de
un pendulo de muelle helicoidal en de-
pendencia con el tiempo, con un sensor
de movimiento por ultrasonido.

* Determinacion del périodo T para
diferentes combinaciones de constante
de muelle ky masa m.

MECANICA / OSCILACIONES
OSCILACIONES ARMONICAS

EQUIPO REQUERIDO

Nimero Aparato
1
1
1

OBJETIVO

. a2

Medicién de las oscilaciones de un péndulo
de muelle heicoidal con un sensor de movi-
miento por ultrasonido

RESUMEN

Las oscilaciones de un péndulo de muelle heli-
coidal son un ejemplo cldsico de oscilaciones
armoénicas. En el experimento se registran las
oscilaciones con un sensor de movimiento por
ultrasonido, el cual capta la distancia entre la
masa que cuelga en el péndulo y el sensor.

Articulo N°
Juego de resortes para demostracion de la ley de Hooke 1003376
Juego de pesas de ranura 10 x 10 g 1003227
Juego de pesas de ranura 5 x50 g 1003229
Pie soporte, 3 patas, 150 mm 1002835
Varilla de soporte, 1000 mm 1002936
Nuez con gancho 1002828
Sensor de movimiento por ultrasonido 1000559
3B NET/ab™ 1000544
3B NET/og™ (230 V, 50/60 Hz) 1000540 o
3B NET/og™ (115 V, 50/60 Hz) 1000539
Cinta métrica de bolsillo, 2m 1002603

FUNDAMENTOS GENERALES

Las oscilaciones se originan cuando un sistema desviado de su condicion de equilibrio es retorna-
do a su posicion de equilibrio original por medio de una fuerza de restitucion. Se habla de oscila-

ciones armonicas cuando la fuerza restituyente a la posicion de reposo es proporcional a la des-

viacion de la posicion de reposo. Las oscilaciones de un péndulo de muelle helicoidal son por ello
un ejemplo clasico. La proporcionalidad entre la desviacion y la fuerza de restitucion se describe

por medio de la ley de Hook.

Entre la desviacion x y la fuerza de restitucion F se establece la relacion
(M F=—k-x con

k: Constante del muelle.
Por lo tanto, para una masa m que cuelga de un muelle helicoidal se tiene
la ecuacion de movimiento
2 m-dz—)z(+k-x=0,

dt

siempre y cuando la masa propia del muelle y una posible amortiguacion
por una fuerza de friccion se puedan despreciar.
Las soluciones de esta equacion de movimiento tienen en general la forma

3) x(t)=A-sin[\/%~t+q)],

como se comprueba en el experimento, registrando las oscilaciones arméni-
cas de un péndulo de muelle helicoidal en funcién del tiempo por medio
de un sensor de movimiento por ultrasonido y luego adaptando una fun-
cién senoidal a los datos de medida.

El sensor de movimiento por ultrasonido capta la distancia de la masa col-
gante del péndulo hasta el sensor. Es decir, la magnitud de medida corres-
ponde directamente a la variable x(t) descrita en la equacion (3) consideran-
do un posible desplazamiento del punto cero compensable por medio de
una funcion de tara.

Se define como el periodo T el tiempo transcurrido entre dos pasos por cero
de la funcién seno en la misma direccion y se obtiene de (3) la expresion

@) T=2n~\/%.

Para la comprobacion de (4) se realizan las mediciones para diferentes com-
binaciones de masa m - constante de muelle k y se determina cada vez el
periodo de la oscilacion como la distancia entre dos pasos por cero en los
datos registrados.
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Fig. 1: Datos de oscilacion registrados, después de la adaptacion de una
funcion seno
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EVALUACION

De la ecuacion (4) se obtiene: 5
T? :i.m
k

Los datos de medida se representan por lo tanto en un diagrama-72-m,
para diferentes constantes de muelle k, tomada como parametro. En el
marco de la exactitud de medida, los datos de medida se encuentran en
rectas que pasan por el origen cuyas pendientes se evalian en un segun-
do diagrama.
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