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Tgs de iniciar g €Xperimento, verifique el peso del modelo sin el equipamiento de
| i 1 73U ’ A AN
il 1zando la balanza electrénica y registrelo a continuacion:
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2 €l peso de Ia Plomada completa (Péndulo completo) y determine su centro de

—=2dd antes de instalarlo en el modelo. Mida la distancia de la quilla del modelo

a la cubje
centro de

(Ft:\@ P&\&Jb’t} q 9r

(.. (4]- r"f.‘C‘Jb = [/’ Yy

. . i - Y o ¥
Haga Io MIsmo con los 4 Pesos que se utilizardn para la realizar la inclinacion:
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rta principal Y sumele la distancia al cg del péndulo. Registre el peso vy
gravedad del péndulo respecto de la quilla del modelo.

et

ilmportante] Necesitard conocer la altura del centro de gravedad de los RESTSYY del
pendulo parg sys cdlculos en este laboratorio. Mida y registre sus respectivos kg

antes de colocar el modelo en el tanque.

Condicién liviana del modelo

El primer paso sers verificar que el modelo se encuentre en condicién liviana. Esto se logra

verificando lo siguiente:

® Asegurese de que los pesos que se utilizaran en el experimento no se encuentren

instalados, (4 pesos de 50 gramos c/u y el péndulo)

® Mantenga instaladas las tuercas de bronce utilizadas para adrizar el modelo ates

de iniciar el experimento con el modelo sin escoras.

® Asuma que el modelo esta seco en su compartimiento central y en condicién de

desplazamiento liviano.

3. Complete la siguiente tabla:

Desplazamiento en condicion Liviana, A jyiano (g)

12 400 [9 [
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Peso de las pesas de inclinacion, W pesos(8) ?[Jq]\
Peso de péndulo, W penduio (8) g th_sé) :
Desplazamiento en condicion de inclinacion, A jinacisn (8) '\ 26492 Ly
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El mode
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debe flotay libremente en el estanque con los pesos (pesas) en posicién central

endulo ins ici 3 f o en Condicién de
Inclinacion, p alado. En estas condiciones, esta flotand

] ara mejores resultados ol modelo debiese estar adrizado
nclinangdg el buque

4, Co ot
N el modelo en Condicién de Inclinacién, proceder a llenar la siguiente tabla.
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: 8istre la distancia ge péndulo para poder determinar la Tgg. [ ‘”(gq,@'”j
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On cuidadg Mueva los 4 pesos para completar la tabla siguiente:
! Deflexion del
Combinacign Peso creando Brazo del Momento Sariaulo Tgd
de Pesps el momento momento inclinante (cm) (Sin unidades)
- W (g) d (cm) wd (g-cm) (+ Eb; -Bb)
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6. Utilizando una planilla Excel grafique sus resultados del experimento. Su grafico
debiese contener el valor de los momentos de inclinacion (wd) en el eje y la
tangente del dngulo (tg¢) en el eje x. 3 .
Recuerde nombrar correctamente el grafico y 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 continuacién:

Pendiente = 5637‘ Lo C}ml
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Slaventaja de ysar la “linea de mejor ajuste” para miltiples puntos de datos:
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COmP'Ete el

debj diagrama de buque inclinado de la siguiente figura. ,SU diagrama
'e_s’e contener los valores iniciales y finales del Centro de Boyantéz (B y By), la
posmon,i”ida' y final del Centro de Gravedad (G y Gy), la posicion del Metacentro
EZ")' Fetl))Angmo de Inclinacion (b)y las dos fuerzas resultantes iguales y opuestas
BY

WL,

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

GMlind - 662 48°em) _ 52 r.m]

11692}37
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Calculo de kg i

- Yo A1 ndulo
c.Y Su correcciénal remover el equipo de inclinacién (pesos y pé )
paraobtener |5

condicién de Desplazamiento liviano (KG jiviano)-

10. Calcuylar KG Inclinado (KG jhe1). Aseglrese de escribir la ecuacion utiljizjadf/) e 8,5 crn
Culudd e :
o (= 0 - 3/5 "?]
Qiod - L (g §N\~ Whe = 3460 |
R o5 e

N4 CcamS - 0,62 &7
SO .
0,68 g

11 El Gltimg Paso en el experimento de i
después (¢

Pendulo p

nclinacion es corregir el KG inclinado (KG i)

€ quitar del equipamiento del Experimento de Inclinacion (Pesos y
ara este caso)

¢Por qué es esto necesario? Guondn <2 <Svcs o =0 o\ C6 worhiara” -
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12. Escriba I3 €cuacion utilizada y calcule el KG UVlang
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€1 inching A Liviand
(L) = EB/S@G‘)‘M /ldqz

Qj'-CI?Cm.gqy:) = e
, = 30,98
25 7o o) [ECT) 8 [ij-

13. ¢Es este valor de KG Liviano UNn valo

que representa el Centro de Gravedad del
modelo para esta condicién? =i
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