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A continuación encontrarás los fundamentos teóricos, algunos ejemplos resueltos paso a 

paso así como una serie de ejercicios que se encuentran resueltos en 

www.tutoruniversitario.com/. Puedes dar click donde dice “VER SOLUCIÓN” e irás 

directamente al lugar donde se encuentra el ejercicio resuelto en nuestro site. 

 

2.3.- MOMENTO DE UNA FUERZA CON RESPECTO A UN EJE DADO. 

Momento de una fuerza con respecto a un eje. 

El momento de una fuerza aplicada en A con respecto a un eje se obtiene mediante 

).( FruM aa           (6) 

ua: Vector unitario a lo largo del eje aa´. 

r: Vector posición trazado desde cualquier punto O sobre el eje aa´ hacia cualquier punto A 

sobre la línea de acción de la fuerza. 

F: Fuerza. 

zyx

zyx

aaa

a

FFF

rrr

uuu

M
zyx

          (7) 

xau , 
yau ,

 
zau : Componentes x, y, z del vector unitario que define la dirección del eje aa´. 

x, y, z: Componentes x, y, z del vector posición trazado desde cualquier punto O sobre el eje 

aa´ hacia cualquier punto A sobre la línea de acción de la fuerza. 

Fx, Fy,
 
Fz: Componentes x, y, z del vector fuerza F. 

El momento Ma de F con respecto a aa´ mide la tendencia de la fuerza F de impartirle al 

cuerpo rígido un movimiento de rotación alrededor del eje fijo aa´. 

Dado que el vector posición es trazado desde cualquier punto sobre el eje hacia cualquier 

punto sobre la línea de acción de la fuerza, en ocasiones, existen varias configuraciones de 

vectores que permiten calcular el momento de una fuerza con respecto a un eje. El vector 

unitario del eje y el vector fuerza son únicos, pero el vector posición desde el eje hacia la 

línea de acción de la fuerza es variante. En este sentido, a la hora de calcular el momento, 

se elige la configuración más sencilla, dándose prioridad a las siguientes: 

http://www.tutoruniversitario.com/
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- Configuración donde el vector posición esté a lo largo de un eje de coordenadas. 

- Configuración donde el vector posición esté sobre uno de los planos coordenados. 

- Configuración donde el punto inicial (o final) del vector posición sea el origen de 

coordenadas. 

Debe hacerse notar que las formas convenientes discutidas en el párrafo anterior sólo 

permiten reducir el número de operaciones matemáticas para obtener el momento con 

respecto a un eje, sin embargo, cualquier configuración válida conduce al cálculo apropiado 

de dicho momento. 

 

 

 

Solución. 

El vector unitario sobre el eje BC es único y se conocen dos puntos sobre el mismo (B y C), 

mientras que el vector fuerza F también es único y se conoce sólo un punto sobre su línea 

de acción (A). Dado que el vector posición debe ser trazado desde cualquier punto sobre el 

eje (B o C) hacia cualquier punto sobre la línea de acción de la fuerza (A), existen dos 

configuraciones vectoriales que permiten determinar el momento con respecto al eje BC. 
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FruM BACBBC  .
     

FruM CACBBC  .
 

Se ha elegido la siguiente configuración de vectores para el cálculo del momento. 

 
FruM CACBBC  .  

Vector unitario sobre el eje. 

Coordenadas del punto B: B ( 0 , 0 , 3 )  

Coordenadas del punto C: C ( 0 , 4 , 0 ) 

Vector sobre el eje. 

BC = (0 – 0) i + (4 – 0) j + (0 – 3) k 

BC = 0i+ 4 j–3k 

Módulo del vector sobre el eje. 

222 )3()4()0( BC
 

9160 BC
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25BC
 

5BC  

Vector unitario sobre el eje. 

5

340 kji
uBC




 

uBC = 0i+ 0.8 j– 0.6k 

Vector posición. 

Punto sobre el eje: C ( 0 , 4 , 0 ) 

Punto sobre la línea de acción de la fuerza: A ( 4 , 2 , 2 )  

rCA = (4 – 0)i + (2 – 4) j + (2 – 0) k 

rCA = 4i–2 j + 2k 

Fuerza. 

La fuerza se encuentra escrita en función de sus componentes rectangulares 

F = –2i + 6j + 3k 

Momento. 

362

224

6.08.00







BCM

 

Se duplican la primera y segunda columnas del determinante: 

62

24

8.00

362

224

6.08.00











BCM

 

MBC = (0 –3.2–14.4) – (–2.4+0+9.6) 

MBC = –17.6–7.2 

MBC = –24.8 kN.m 
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-2-11/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-3-11/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-4-11/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-5-11/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-6-11/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-7-11/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-8-11/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-9-11/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-10-11/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-11-10/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-12-10/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-13-10/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-14-10/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-15-10/
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Solución. 

El vector unitario sobre el eje AB es único y se conocen dos puntos sobre el mismo (A y B), 

mientras que el vector fuerza F también es único y se conocen dos puntos sobre su línea de 

acción (C y D). Dado que el vector posición debe ser trazado desde cualquier punto sobre el 

eje (A o B) hacia cualquier punto sobre la línea de acción de la fuerza (C o D), existen 

cuatro configuraciones vectoriales que permiten determinar el momento con respecto al eje 

AB. 
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FruM ACABAB  .      FruM ADABAB  .  

 

FruM BCABAB  .      FruM BDABAB  .  

Se ha elegido la siguiente configuración de vectores para el cálculo del momento. 
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FruM ADABAB  .  

Vector unitario sobre el eje. 

Coordenadas del punto A: A ( 0 , 0 , 0 ) 

Coordenadas del punto B: B ( 0.4 , 0.2 , 0 )  

Vector sobre el eje. 

AB = (0.4 – 0) i + (0.2 – 0) j + (0 – 0)k 

AB = 0.4 i + 0.2 j + 0 k 

Módulo del vector sobre el eje. 

222 )0()2.0()4.0( AB
 

004.016.0 AB
 

20.0AB
 

4472.0AB  

Vector unitario sobre el eje. 

4472.0

02.04.0 kji
uAB




 

uAB = 0.8945 i + 0.4472 j + 0 k 

Vector posición. 
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Punto sobre el eje: A ( 0 , 0 , 0 ) 

Punto sobre la línea de acción de la fuerza: D ( 0.6 , 0 , 0 )  

rAD = (0.6 – 0) i + (0 – 0) j + (0 – 0) k 

rAD = 0.6i + 0j + 0 k 

Fuerza. 

La fuerza se encuentra escrita en función de sus componentes rectangulares 

F = 0i–300 j+ 0 k 

Momento. 

03000

006.0

04472.08945.0

ABM

 

Se duplican la primera y segunda columnas del determinante: 

3000

06.0

4472.08945.0

03000

006.0

04472.08945.0

ABM

 

MAB = (0 + 0 + 80.50) – (0 + 0 + 0) 

MAB = 80.50 N.m 
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Solución. 

El vector unitario sobre el eje AB es único y se conocen dos puntos sobre el mismo (A y B), 

mientras que el vector fuerza F también es único y se conocen dos puntos sobre su línea de 

acción (C y D). Dado que el vector posición debe ser trazado desde cualquier punto sobre el 

eje (A o B) hacia cualquier punto sobre la línea de acción de la fuerza (C o D), existen 

cuatro configuraciones vectoriales que permiten determinar el momento con respecto al eje 

AB. 

 

FruM ACABAB  .
     

FruM ADABAB  .  
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FruM BCABAB  .      FruM BDABAB  .  

Se ha elegido la siguiente configuración de vectores para el cálculo del momento. 

 

FruM ADABAB  .  

Vector unitario sobre el eje. 

Coordenadas del punto A: A ( 0 , 0 , 0 ) 

Coordenadas del punto B: B ( 0.4 , 0.2 , 0 )  

Vector sobre el eje. 

AB = (0.4 – 0) i + (0.2 – 0) j + (0 – 0)k 
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AB = 0.4 i + 0.2 j + 0 k 

Módulo del vector sobre el eje. 

222 )0()2.0()4.0( AB
 

004.016.0 AB
 

20.0AB
 

4472.0AB  

Vector unitario sobre el eje. 

4472.0

02.04.0 kji
uAB




 

uAB = 0.8945 i + 0.4472 j + 0 k 

Vector posición. 

Punto sobre el eje: A ( 0 , 0 , 0 ) 

Punto sobre la línea de acción de la fuerza: D ( 0 , 0.2 , 0 )  

rAD = (0 – 0) i + (0.2 – 0) j + (0 – 0) k 

rAD = 0 i + 0.2 j + 0 k 

Fuerza. 

La fuerza se encuentra escrita en función de sus componentes rectangulares 

F = – 600 i + 200 j – 300 k 

Momento. 

300200600

02.00

04472.08945.0



ABM

 

Se duplican la primera y segunda columnas del determinante: 

200600

2.00

4472.08945.0

300200600

02.00

04472.08945.0



ABM

 

MAB = (–53.67 + 0 + 0) – (0 + 0 + 0) 

MAB = –53.67 N.m 
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Solución. 

El vector unitario sobre el eje OA es único y se conocen dos puntos sobre el mismo (O y A), 

mientras que el vector fuerza FCD también es único y se conocen dos puntos sobre su línea 

de acción (C y D). Dado que el vector posición debe ser trazado desde cualquier punto 

sobre el eje (O o A) hacia cualquier punto sobre la línea de acción de la fuerza (C o D), 

existen cuatro configuraciones vectoriales que permiten determinar el momento con 

respecto al eje OA. 
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CDOCOAOA FruM  .
     CDODOAOA FruM  .  

 

CDACOAOA FruM  .      CDADOAOA FruM  .  

Se ha elegido la siguiente configuración de vectores para el cálculo del momento. 
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CDADABAB FruM  .  

Vector unitario sobre el eje. 

Coordenadas del punto O: O ( 0 , 0 , 0 ) 

Coordenadas del punto A: A ( 0.3 , 0.4 , 0 )  

Vector sobre el eje. 

OA = (0.3 – 0) i + (0.4 – 0) j + (0 – 0)k 

OA= 0.3i + 0.4j + 0 k 

Módulo del vector sobre el eje. 

222 )0()4.0()3.0( OA
 

016.009.0 OA
 

25.0OA
 

5.0OA  

Vector unitario sobre el eje. 

5.0

04.03.0 kji
uOA




 

uOA = 0.6i + 0.8j + 0 k 
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Vector posición. 

Punto sobre el eje: O ( 0 , 0 , 0 ) 

Punto sobre la línea de acción de la fuerza: D ( 0.5 , 0 , 0.5 )  

rOD = (0.5 – 0) i + (0 – 0) j + (0.5 – 0) k 

rOD = 0.5i + 0 j + 0.5k 

Fuerza. 

CDCDCD uFF   

uCD: vector unitario de la dirección de la fuerza. 

Coordenadas del punto C: C ( 0.1 , 0.4 , 0.3 ) 

Coordenadas del punto D: D ( 0.5 , 0 , 0.5 )  

Vector CD. 

CD = (0.5 – 0.1) i + (0 – 0.4) j + (0.5 – 0.3) k 

CD = 0.4 i – 0.4 j + 0.2 k 

Módulo del vector CD. 

222 )2.0()4.0()4.0( CD
 

04.016.016.0 CD
 

36.0CD
 

6.0CD
 

Vector unitario. 

6.0

2.04.04.0 kji
uCD




 

uCD = 0.6667 i – 0.6667 j + 0.3333 k 

Fuerza. 

FCD = 300 (0.6667 i – 0.6667 j + 0.3333 k) 

FCD = 200i–200j + 100k

 

Momento. 
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100200200

5.005.0

08.06.0



OAM

 

Se duplican la primera y segunda columnas del determinante: 

200200

05.0

8.06.0

100200200

5.005.0

08.06.0



OAM

 

MOA = (0 + 80 + 0) – (0 –60 + 40) 

MOA = 80 – (– 20) 

MOA = 100 N.m 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-19-10/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-20-10/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-21-10/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-22-10/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-23-9/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-24-9/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-25-6/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-26-6/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-27-6/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-28-6/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-29-6/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-30-6/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-31-5/
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Solución. 

El vector fuerza P es único y tiene dos puntos sobre su línea de acción (F y C), sin 

embargo, dado que el vector posición debe ser trazado desde el punto de referencia para el 

cálculo del momento (A) hacia cualquier punto sobre la línea de acción de la fuerza (F o C), 

existen dos configuraciones vectoriales que permiten determinar el momento de la fuerza 

dada con respecto al punto A. 

 

FCAFA FrM 
    FCACA FrM   

Se ha elegido la siguiente configuración de vectores para el cálculo del momento. 
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FCAFA FrM   

Vector posición. 

Punto sobre el eje: A ( 0 , a , a )  

Punto sobre la línea de acción de la fuerza: F ( a , 0 , a )  

rAF = (a – 0)i + (0 – a)j + (a – a)k 

rAF = ai – aj + 0 k 

Fuerza. 

FFC = PUFC 

uFC: vector unitario de la dirección de la fuerza. 

Coordenadas del punto F: F ( a , 0 , a ) 

Coordenadas del punto C:C ( a , a , 0 )  

Vector FC. 

FC = (a – a) i + (a – 0) j + (0 – a) k 

FC = 0 i + aj – ak 

Módulo del vector FC. 

22 )()( aaFC 
 

22 aaFC 
 

22aFC 
 

aFC 2
 

Vector unitario. 
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a

kaja
uFC

2




 

kjuFC
2

1

2

1


 

Fuerza.
 














 kjPFFC

2

1

2

1

 

k
P

j
P

FFC
22

  

Momento. 

22
0

0
PP

aa

kji

M A





 

110

011
2

)(



















kji
P

aM A

 

110

011
2





kji
Pa

M A

 

Se duplican la primera y segunda columnas del determinante: 

10

11

110

011
2







jikji
Pa

M A

 

)(
2

kji
Pa

M A   

b) El vector unitario sobre el eje AB es único y se conocen dos puntos sobre el mismo (A y 

B), mientras que el vector fuerza P también es único y se conocen dos puntos sobre su línea 

de acción (F y C). Dado que el vector posición debe ser trazado desde cualquier punto 
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sobre el eje (A o B) hacia cualquier punto sobre la línea de acción de la fuerza (F o C), 

existen cuatro configuraciones vectoriales que permiten determinar el momento con 

respecto al eje AB. 

 

FCAFABAB FruM  .
    FCACABAB FruM  .  

 

FCBFABAB FruM  .     FCBCABAB FruM  .  

Se ha elegido la siguiente configuración de vectores para el cálculo del momento. 

 

Se ha elegido la siguiente configuración de vectores para el cálculo del momento. 
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FCAFABAB FruM  .  

Vector unitario sobre el eje. 

Coordenadas del punto A: A ( 0 , a , a ) 

Coordenadas del punto B: B ( a , a , a ) 

Vector sobre el eje. 

Punto sobre el eje: A ( 0 , a , a )  

Punto sobre la línea de acción de la fuerza: C ( a , 0 , a )  

AB = (a – 0) i + (a – a) j + (a – a) k 

AB = ai + 0 j + 0 k 

Módulo del vector sobre el eje. 

aAB   

Vector unitario sobre el eje. 

i
a

ia
uAB   

Vector posición. 

Vector posición. 

Punto sobre el eje: A ( 0 , a , a )  

Punto sobre la línea de acción de la fuerza: F ( a , 0 , a )  

rAF = (a – 0)i + (0 – a) j + (a – a) k 

rAF = ai – aj + 0 k 

Fuerza. 

k
P

j
P

FFC
22

  

Momento. 

22
0

0

001

PP
aaM AB




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110

011

001

2
)(



















P
aM AB

 

110

011

001

2



Pa

M AB

 

Se duplican la primera y segunda columnas del determinante: 

10

11

01

110

011

001

2





Pa

M AB

 

)]000()001[(
2


Pa

M AB

 

)01(
2


Pa

M AB

 

2

Pa
M AB 

 
c) El vector unitario sobre el eje AG es único y se conocen dos puntos sobre el mismo (A y 

G), mientras que el vector fuerza P también es único y se conocen dos puntos sobre su línea 

de acción (F y C). Dado que el vector posición debe ser trazado desde cualquier punto 

sobre el eje (A o B) hacia cualquier punto sobre la línea de acción de la fuerza (F o C), 

existen cuatro configuraciones vectoriales que permiten determinar el momento con 

respecto al eje AB. 
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FCAFAGAG FruM  .
    FCACAGAG FruM  .  

 

FCGFAGAG FruM  .     FCGCAGAG FruM  .  

Se ha elegido la siguiente configuración de vectores para el cálculo del momento. 

 

FCGFAGAG FruM  .  

Vector unitario sobre el eje. 

Coordenadas del punto A: A ( 0 , a , a ) 

Coordenadas del punto G: G ( a , 0 , 0 ) 

Vector sobre el eje. 

AG = (a – 0) i (0 – a) j (0 – a) k 

AG = ai – aj – ak 

Módulo del vector sobre el eje. 

222 )()()( aaaAG   

222 aaaAG 
 

23aAG 
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aAG 3  

Vector unitario sobre el eje. 

a

kajaia
uAG

3




 

kjiuAG
3

1

3

1

3

1
  

Vector posición trazado desde cualquier punto sobre el eje AG hacia cualquier punto sobre 

la línea de acción de la fuerza FC. 

Vector posición. 

Punto sobre el eje: G ( a , 0 , 0 )  

Punto sobre la línea de acción de la fuerza: F ( a , 0 , a )  

rAF = (a – a)i + (0 – 0) j + (a – 0) k 

rAF = 0i + 0j + ak 

Fuerza. 

k
P

j
P

FFC
22

  

Momento. 

22
0

00

3

1

3

1

3

1

PP
aM AG







 

110

100

111

2
)(

3

1


































P
aM AG

 

110

100

111

6





Pa

M AG

 

Se duplican la primera y segunda columnas del determinante: 
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10

00

11

110

100

111

6








Pa

M AG

 
)]010()000[(

6


Pa
M AG

 

)10(
6


Pa

M AG

 

6

Pa
M AG   

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-33-5/
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VER SOLUCIÓN. 

 

Fuerza necesaria para generar un momento dado con respecto a un eje. 

El momento de una fuerza aplicada en A con respecto a un eje se obtiene mediante 

).( FruM aa           (6) 

zyx

zyx

aaa

a

FFF

rrr

uuu

M
zyx

          (7) 

Sin embargo, cuando la incógnita es la fuerza necesaria para generar un momento dado con 

respecto a un eje, es conveniente escribir la fórmula del momento como sigue: 

zyx

zyx

FFF

zyx

aaa

a

uuu

rrr

uuu

FM 

 

donde 
xFu , 

yFu  y 
zFu  son las componentes en el eje x, y y z, respectivamente, del vector 

unitario en la dirección de la fuerza. 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-34-5/
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De esta manera, la fuerza se determina mediante: 

zyx

zyx

FFF

zyx

aaa

a

uuu

rrr

uuu

M
F 

 

En términos prácticos, el problema se plantea de la misma forma como se requiere para 

calcular el momento con respecto al eje, quedando la fuerza expresada en función de su 

módulo y un vector unitario que representa su dirección. Se sustituye este vector fuerza en 

el determinante que conduce al cálculo del momento. Por propiedades de los determinantes, 

el módulo de la fuerza sale del determinante, se resuelve el determinante resultante y se 

despeja la fuerza. Una vez que se sustituye el valor del momento conocido, es posible 

conocer la fuerza requerida. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-35-5/
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VER SOLUCIÓN. 

 

Momento de una fuerza con respecto a un eje de coordenadas. 

Cuando se requiere determinar el momento de una fuerza aplicada en A con respecto a un 

eje coordenado (x, y o z), se tiene en cuenta que: 

Un vector unitario sobre el eje x es: ux = i + 0 j + 0 k 

Un vector unitario sobre el eje y es: uy = 0 i + j + 0 k 

Un vector unitario sobre el eje z es: uz = 0 i + 0 j + 0 k 

De esta manera, el momento con respecto a cada eje coordenado es: 

zyx

zyxx

FFF

rrrM

001


, 

zyx

zyxy

FFF

rrrM

010


 y 

zyx

zyxz

FFF

rrrM

100



 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-36-5/
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Adicionalmente, puesto que el vector posición debe ser trazado desde cualquier punto sobre 

el eje hacia cualquier punto sobre la línea de acción de la fuerza, frecuentemente se tomará 

el punto ( 0 , 0 , 0 ) como el punto sobre el eje. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-37-5/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-38-5/
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Solución. 

Momento respecto al eje x.  

Se ha elegido la siguiente configuración de vectores para el cálculo del momento. 

 

FruM OAxx  .  

Vector unitario sobre el eje. 

ux = i + 0 j + 0 k 

Vector posición. 
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Punto sobre el eje: O ( 0 , 0 , 0 )  

Punto sobre la línea de acción de la fuerza: A ( –3 , 4 , 6 )  

rOA = (–3 – 0) i + (4 – 0) j + (6 – 0) k 

rOA = – 3 i + 4 j + 6 k 

Fuerza. 

La fuerza se encuentra escrita en función de sus componentes rectangulares 

F = –40 i + 20 j + 10 k 

Momento. 

102040

643

001



xM

 

Se duplican la primera y segunda columnas del determinante: 

2040

43

01

102040

643

001







xM

 

Mx = (40 + 0 + 0) – (0 + 120 + 0) 

Mx = 40 – 120 

Mx = –80 N.m 

Momento respecto al eje a. 

El vector unitario sobre el eje OB y el vector fuerza son únicos, sin embargo, dado que el 

vector posición puede ser trazado desde cualquier punto sobre el eje OB hacia cualquier 

punto sobre la línea de acción de la fuerza, existen dos configuraciones vectoriales que 

permiten determinar el momento con respecto al eje OB: 



Capítulo 2. Cuerpos rígidos. Sistemas equivalentes de fuerzas. Momento de una fuerza con respecto a un eje dado. 

 

Mecánica Vectorial. Ing. Willians Medina. http://www.tutoruniversitario.com/ 47 

 

 

FruM BAaOB  .
    

FruM OAaOB  .
 

Se ha elegido la siguiente configuración de vectores para el cálculo del momento. 

 

FruM BAaOB  .  

Vector unitario sobre el eje. 

El eje está a lo largo de la línea OB. 

Coordenadas del punto O: O ( 0 , 0 , 0 ) 

Coordenadas del punto B: B ( –3 , 4 , 0 )  

Vector sobre el eje. 

OB = (–3 – 0) i + (4 – 0) j + (0 – 0) k 

OB = –3 i + 4 j + 0 k 
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Módulo del vector sobre el eje. 

222 )0()4()3( OB
 

0169 OB
 

25OB
 

5OB  

Vector unitario sobre el eje. 

5

043 kji
uOB




 

uOB = –0.6 i + 0.8 j + 0 k 

Vector posición. 

Punto sobre el eje: B ( –3 , 4 , 0 ) 

Punto sobre la línea de acción de la fuerza: A ( –3 , 4 , 6 )  

rBA = [–3 – (–3)] i + (4 – 4) j + (6 – 0) k 

rBA = 0 i + 0 j + 6 k 

Fuerza. 

La fuerza se encuentra escrita en función de sus componentes rectangulares 

F = –40 i + 20 j + 10 k 

Momento. 

102040

600

08.06.0





OBM

 

Se duplican la primera y segunda columnas del determinante: 

2040

00

8.06.0

102040

600

08.06.0









OBM

 

MOB = (0 – 192 + 0) – (0 – 72 + 0) 

MOB = –192 + 72 

MOB = –120 N.m 



Capítulo 2. Cuerpos rígidos. Sistemas equivalentes de fuerzas. Momento de una fuerza con respecto a un eje dado. 

 

Mecánica Vectorial. Ing. Willians Medina. http://www.tutoruniversitario.com/ 49 

 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-40-5/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-41-5/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-42-4/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-43-4/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-44-4/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-45-4/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-46-2/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-47-2/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-48-2/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-49-2/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-50-2/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-51-2/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-52-2/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-53-2/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-54-2/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-55/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-56/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-57/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-58/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-59/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-60/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-61/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-62/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-63/
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Momento de una fuerza con respecto a los tres ejes de coordenadas. 

Si se requiere determinar el momento de una fuerza aplicada en A con respecto a los tres 

ejes coordenados de manera simultánea, se determina el momento con respecto al origen. 

Las componentes rectangulares a lo largo de los ejes x, y y z del vector momento se 

corresponden con el momento respecto al eje x, eje y y eje z respectivamente. 

kMjMiMM zyxO 
 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-64/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-65/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-66/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-67/
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VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-68/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-69/


Capítulo 2. Cuerpos rígidos. Sistemas equivalentes de fuerzas. Momento de una fuerza con respecto a un eje dado. 

 

Mecánica Vectorial. Ing. Willians Medina. http://www.tutoruniversitario.com/ 64 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-70/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-71/


Capítulo 2. Cuerpos rígidos. Sistemas equivalentes de fuerzas. Momento de una fuerza con respecto a un eje dado. 

 

Mecánica Vectorial. Ing. Willians Medina. http://www.tutoruniversitario.com/ 65 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-72/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-73/


Capítulo 2. Cuerpos rígidos. Sistemas equivalentes de fuerzas. Momento de una fuerza con respecto a un eje dado. 

 

Mecánica Vectorial. Ing. Willians Medina. http://www.tutoruniversitario.com/ 66 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-74/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-75/


Capítulo 2. Cuerpos rígidos. Sistemas equivalentes de fuerzas. Momento de una fuerza con respecto a un eje dado. 

 

Mecánica Vectorial. Ing. Willians Medina. http://www.tutoruniversitario.com/ 67 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

 

 

 

 

VER SOLUCIÓN. 

https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-76/
https://www.tutoruniversitario.com/producto/ejercicio-77/


Capítulo 2. Cuerpos rígidos. Sistemas equivalentes de fuerzas. Momento de una fuerza con respecto a un eje dado. 

 

Mecánica Vectorial. Ing. Willians Medina. http://www.tutoruniversitario.com/ 68 

 

Momento resultante con respecto a un eje debido a varias fuerzas. 

Para determinar el momento resultante con respecto a un eje debido a varias fuerzas, se 

debe determinar el momento debido a cada fuerza individual y sumarlos. En el caso de 

existir fuerzas concurrentes, es conveniente determinar la fuerza resultante de tales fuerzas 

y luego determinar el momento con respecto al eje. En este sentido, se asocian las fuerzas 

concurrentes primero y luego se procede a determinar el momento con esta (o estas) 

resultantes y adicionalmente se determina el momento debido a las demás fuerzas 

existentes. 
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