ESTABILIDAD Y ESTIBA

LABORATORIO N° 3

EXPERIMENTO DE INCLINACION

Instrucciones:

:

Este laboratorio se lleva a cabo en la Sala de Ingenieria ubicada en el patio de
maniobras a un costado de la Sala de dibujo.

Antes de llegar, lea el procedimiento de laboratorio para familiarizarse con los pasos
necesarios para completarlo.

Traiga este cuestionario y una calculadora al laboratorio.

El laboratorio se realizara en grupo, pero el trabajo se entregara en forma individual y
original.
Siga las etapas del laboratorio en orden consecutivo. El laboratorio sigue un patrén de

pensamiento l6gico y saltarse pasos limitaré su comprension de la teoria y de los
conceptos involucrados.

. Para obtener una calificacién completa, todo el trabajo y célculos que realice debe

reflejarse en el informe de laboratorio. Escriba las ecuaciones generales utilizadas, la
sustitucion de numeros, despeje de unidades y respuestas finales.

Mantenga su estacidn de trabajo (incluido el piso) limpio y seco. Asegurese de que
todos los elementos empleados vuelvan a su ubicacidn original cuando complete el

laboratorio.

Informacion del Cadete
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Laboratorio N*3 Pdginalde5S

Scanned with CamScanner




e —

‘—‘h\\%\

“-—__________
o e

ESTABIL!DAD Y ESTIBA
Equipamiento del !aboratorio

Condicién liviana del modelo

El primer paso sera verificar Que el modelo se €ncuentre en condicién liviana. Esto se logra
verificando lo Siguiente:

* Aseglrese de que los

P€sos que se utilizaran en
instalados. (

4 pesos de 50 gramos c/u y el péndul
Mantenga instaladas las tuercas de bronce utiliz
de iniciar el experimento con el modelo sin escor
® Asuma que el modelo est se
desplazamiento liviano.

el experimento no S€ encuentren
o)

adas para adrizar el modelo ates

as.,

CO en su compartimiento central y en condicién de

3. Completela siguiente tabla:

Desplazamiento en condicién Liviana, A jyiane (g) I 24000 r)
Peso de las pesas de inclinacion, w pegos(g) S0 @ry ¥
Peso de péndulo, W pengu (8) B4Cq.]

h Desplazamiento en condicién de inclinacion, A \ncinacin _(g_}_ 12 (94 L Cfr:l
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El modelo debe g : B
Otar hbremem L
Y con el pendylg ; S &N el estanque ¢ o
nclinacisn Para;: .mstalado En estas condicio‘:\ los pe§os (pesas) g POsician
i €jores resultados g modelo g _ES. est3 ﬂOtando " : _C.Entral
. ‘Nando el bugye ebiese estar adrizadg ondicion ge
- Con el meg
elo en Congicig IS -
. cion d : 57 -
Registre 13 distancia de peé N lndmac‘c’“- Proceder 3
5. Con cuidad Poder determinar | ente tabla.
. 300 mueva los 4 aTgd. __14, Qv
‘ T l e 3 tabla siguiente. .
ombinacién Creando Brazo del [ Oeflegr—s =
\ de Pes el momento Momento eflexion del ==
| - Qs u mOmEntD = . N P
w (g) inclinante Pendulo Ted
\ Ty d {cm) wd (g-cm) , {cm) .{ (Sin Unidades)
| : —————— 1 (+Eb;-Bb) |
\ 0-Pos. Centro 400 th‘l-\s‘}.lq'q e
0-Pos. £p -0 -2000 - a ¥ °
3-Pos.Bb | [R: ==-2a% T (‘157
—-_—-_—-__'-———-_
1-Pos. Centro | | [t R mg
0-Pos_Eb >0 —\0 -\s00 % ' T o
[2=Pos 5 —— ~ |--2.303| 1929
2-Pos.Centrg | | A/ T—_;I?!L;—'r—*—"_‘—_&—"
\D—Pns.Eb e = O e I Ta° & )
WH—“—E—M qQ vio
| 3—Pos. Centro =0 TEC(‘Q-H,Q [ o
0—Pos. Eb e -0 - 300 Tr w
= -1 *

4 - Pos. Centro 8 °(0)-1,§

e 0 0 o | " lTacle)

0-Pos. Bh WT‘J\

b | OO 1o |soo fIUK Tq"(6)

il X - = §”I ‘::‘ -l ] >
it looo |3V MRl

2-Pos. Eb - <1 62¢ TS (\Ch

I
0-Pos.Bb Y4 x 14,0
1-Pos. Centro \ SO = f i e 2 S
\:-—Pos.Eb 10 \UOD =3; + 14 : O_U"‘ l
0-Pos. Bb Folisy % 14,0 o
0 - Pos. Centro 7_00 10 o ¢ \ ' s N
E—POS.Eb 7 1000 - %,qc'l?- Tc\k"-‘ -

6. Utilizando una planilla Excel grafique sus resultados del experimento. Su grafico
debiese contener el valor de los momentos de inclinacién (wd) en el eje y Ia
tangente del angulo (tgd) en el eje x.

_ Recuerde nombrar correctamente el grafico

-
.

e Pendiente =
',

Yy sus ejes. Utilice la planilla Excel para
determinar la linea que mejor identifica o “linea de mejor ajuste” de todos los
) puntos. Escriba la pendiente y sus unidades a continuacion:

663F La ¥ cnn)
I
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Pon 'von‘ru(a b 0w
Do r0 vodo qu Xap

hale posib o 0bU n Lo,
XLDL b m\a,(}m DI (ﬁDfJ.ﬂnOm

Posicién inicial y final del Centro de Gravedad (G y G,) coyantéz (8 y B), la

(M), el Angulo de Inclinaci¢ la posicién del Metacentro
' on (¢)y las d -
(As yFb) ¢y 0s fuerzas resultantes iguales y opuestas

Calcular la Altura Metacéntrica del modelo en su posicién inclinada (GMina)

Q\{ Ll MEUNouge = 663 [_/Té‘”‘] = 12601 C/S{-]

=01sz21 L\
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culo de KG inciy SU correcciénal remover el equipo de inclinacién (pesos énd
pa,aobtener la condicién de Desplazamiento liviano (KG liviano). ¥ Péndulo)

10. Calcular KG Inclinado (KG ine ). Asegtirese de escribir Ia ecuacion utilizada

=2% Lin ]-0,82Comy

— q"Li CC/YV\‘:] - O]%'Z. EMB
‘:8[88 E(—v\r\l

11. El dltimo paso en el experimento de inclinacién es corregir el KG inclinado (KG

incl.)
después. de quitar del equipamiento del Experimento de Inclinacién (Pesos y
péndulo para este caso)

éPor qué es esto necesario?j}) no CpfARiO u O g AST Coumbia JL
d ]
Doy O [nu.q‘\n &l 0010 (B CG }, oral Jz/_\'|’0 ,d <

12. Escriba la ecuacidn utilizada y calcule el KG (yiano

—ee

K6 Lv = KC tg, +A s hw - K gaquepmd. ¢ WEquipo s i
A Wvinno
=8,8% L X\2.622L9r ]~
! Uj:}ﬁ______‘&f__ J jj (¥ LC/"V‘J x 84 CP"]) :aqu_cwj
\Z 400 C gr )

13. ¢Es este valor de KG viano uUn valor que representa el Centro de Gravedad del
modelo para esta condicién? ___ S {

il
¢Por qué? P U CodUey j 6 postubn dil Gntao di

qeovednol St UM g gn mto 18 o) ol
UL N ALSR nemgom .
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