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1. Concepto de momento de inercia

Z El concepto de momento de
inercia respecto a un eje, surge al
considerar un sélido en rotacion
respecto a un eje.

El momento de inercia respecto a
un eje, es igual a la suma de cada
29 masa (m;) por el cuadrado de su
— distancia (r;) al eje de rotacion.
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1. Concepto de momento de inercia







2. Momento de inercia sistema discreto
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2. Momento de inercia sistema continuo
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4. Propiedades

El momento de inercia respecto a un punto es la suma
de los momentos de inercia respecto a tres planos
perpendiculares entre si que se corten en dicho punto.
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El momento de inercia respecto a un punto es Ia
semisuma de los momentos de inercia respecto a tres
ejes perpendiculares entre si que se corten en dicho

punto.
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4. Propiedades

El momento de inercia respecto a un punto es la suma del
momento de inercia respecto a un eje y el momento de
inercia respecto a un plan perpendicular a él que se
corten en dicho punto.

o IOX T IYOZ

Io — Ioz T IXOY — Iov + Ixoz

El momento de inercia respecto a un eje es la suma de
los momentos de inercia respecto a los dos planos
perpendiculares entre si que se corten en dicho eje.
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5. Propiedades de figuras planas
Si la figura esta en el plano YOZ £ A Q

IYOZ =0 -y
on :|X0Y+IXOZ X
| — Iozl\(oz‘Hox:on
oy — 'xoy
| = lo = lyoy +1o;
oz X0z

1 lo = lyoz + 1oy

Io :E(on + IOY + Ioz) — Iov + Ioz



5. Propiedades de figuras planas

En una figura plana, el momento de inercia respecto a un
punto es la suma de los momentos de inercia respecto a
dos ejes perpendiculares entre si, contenidos en el plano,
gue se cortan en dicho punto.

En una figura plana, el momento de inercia respecto a un
punto es igual al momento de inercia respecto a un eje
perpendicular a la figura, que pase por dicho punto.

En una figura plana, el momento de inercia respecto a un
eje contenido en el plano, es igual al momento de inercia
respecto a un plano perpendicular a él que le corte en
dicho eje.



5. Propiedades de figuras planas

Respecto a las rectas OX, OY

§Yi




6. Teoremas de Steiner

Z
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El momento de inercia
respecto a un punto O
es la suma del momento
de inercia respecto al
centro de gravedad G vy
de la masa total del
sistema por el cuadrado
de la distancia que
separa los puntos Gy O.




6. Teoremas de Steiner
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El momento de inercia
respecto a un egje
cualquiera (0Z) es |la
suma del momento de
Inercia respecto a un eje
paralelo que pase por el
centro de gravedad G
(Eje CZ) y la masa total
del sistema por el
cuadrado de la distancia
gue separa los dos ejes.



6. Teoremas de Steiner
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El momento de inercia
respecto a un plano
cualquiera (XOY) es la
suma del momento de
Inercia respecto a un
plano paralelo que pase
por el centro de
gravedad G (Plano XGY)
y la masa total del
sistema por el cuadrado
de la distancia que
separa los dos planos.



6. Teoremas de Steiner

El momento de inercia respecto a un punto, eje o plano
es igual al momento de inercia respecto a un punto, eje
o plano paralelo al anterior y que pase por el centro de
gravedad, mas la masa total del sistema por el cuadrado

de la distancia que separa ambos puntos, ejes o planos



Momento de inercia de una varilla homogénea
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Momento de inercia de un aro homogéneo
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Momento de inercia de semicircunferencia homogeénea
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Momento de inercia de rectangulo homogéneo
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Momento de inercia de rectangulo homogéneo
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Momento de inercia de disco homogéneo

dm=oc27rdr
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Momento de inercia de triangulo homogeéneo
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Momento de inercia de cuarto de circulo homogéneo

dm = ocdA=oxrdr
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Momento de inercia de semicirculo homogéneo

dm = oxrdr
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Momento de inercia de semiesfera homogénea

dm = pzrdz
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Momento de inercia de esfera homogénea
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Momento de inercia de superficie esférica homogéneo
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Momento de inercia de cuerpos rodantes
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