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se hallase concentrada en su centro de gravedad
general.

Asi, cuando se levanta un cuerpo enalqoiera P
con movimiento uniforme 4 una altara verlical h,
se despliega una fuerza F constante igual y contra-
ria al cuerpo P. Por consiguiente, el trabajo de esta
fuerza es igual y contraria al de P, y como este 1il-
timo es — Ph, el trabajo de la fuerza F es -+ Ph,
No depende, pucs, mas que de la altura vertical
recorrida por el cuerpo. Sin embargo, si el motor
fuera un hombre 6 un caballo, en este caso es ne-
cesario tener en cuenta la longitud del camino re-
corrido horizontalmente, lo cual ocasiona é una fa-
tiga 6 una pérdida de tiempo que no estin com-
prendidas en la precedenle evaluacion del trabajo.

*CUARTA PARTE

DE LAS MAQUINAS

CAPITULO PRIMERO

Nociones generales de las méquinas.

147, Las miquinas lienen por objeto el transmi-
tir, bajo ciertas condiciones, la accion y el tra-
bajo de las fuerzas que cada una tiene. Por lo ge-
neral, el irabajo motor es mayor que el trabajo til,

" de manera que muchas veces lo que se gana en

fuerza se pierde en tiempo 6 en camino, y esto aun
en las de vapor y electricidad para las vias fér-
reas, navegacion y telégrafos eléctricos, ete.

148. DEFINICION DE LAS MAQUINAS. — Cuando
las fuerzas ejercen su aceion unas schre otras por
medio de un euerpo s6lido enteramente libre, no
pueden equilibrarse si no llenan las condiciones
determinadas por la eiencia. Pero si el cuerpo se
halla embarazado en su movimiento por algun
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obstidculo, todas las precedentes condiciones no
son ya necesarias. Por ejemplo, siel obsticulo
esun punto fijo en cuyo derredor tiene el cuerpo
la libertad de moverse, ya no es menester para ob-
tener el equilibrio el oponer 4 cada una de las dos
resultantes Sy T una fuerza igual y contraria;
pues como una de ellas S puede pasar siempre por
el punto fijo, basta entonces con aplicar al cuerpo
otra fuerza V, elegida de tal manera que la resul-
tante comun de Fy ¥ vaya 4 pasar tambien por el
punto fijo.

Un cuerpo asi embarazado en sn movimiento
por an obstaculo, es una mdquina.

Ahora se comprenderi que con el anxilio de
esta maquina dos fuerzas designales pueden ha-
cerse equilibrio, siempre que su resultante en-
cuentre el obstdcunlo fijo. Entonces la aceion de la
mas déhil se transmite por medio de la maquina
cambiando de direccion y modificindose de ma-=
nera que esta accion se haga considerable.

Empero, no basta de considerar las miquinas
en el estado de equilibrio. Es indispensable estu-
diar su movimiento bajo el punto de vista de la
accion de las fuerzas que les son aplicadas. De
este modo siempre se reconoceri que este movi-
miento es efecto de la accion de una 6 muchas
fuerzas, cuyos puntos de aplicacion cambian de
lugar para produecir un trabajo motor que pueda
trinnfar de la aceion de otras fuerzas cuyos pun-
tos de aplicacion son contrarios al sentido que las
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mismas quisieran seguir. El frabajo de resistencia,
hecho por estas se halla destruido con el auxilio
dela miquina por el trabajo motor de las prime-
ras. Por lo tanto, puede decirse con bastante razon
que :

Una mdquina es un conjunto de piezas perfectamente
coordinadas con el fin de transmilir bajo ciertas condi-
ciones la accion y eb trabajo de las fuerzas.

Las maquinas son simples y compuestas.

Las compuestas son el conjunto de muchas miqui-
nas simples que influyen unas sobre otras.

Las simples son un cnerpo s0lido embarazado
en su movimiento, destinadas i {ransmitir la ac-
cion y el trabajo de las fuerzas, Haciendo aten-
cion & la naturaleza del obsticulo, las méquinas
simples pueden reducirse & tres principales :
La palanca, la polea, 6 rueda, y el plan inclinado.

En la palanca el obsticulo es un punto fijo, en
cayo derredor el cuerpo solido tiene la libertad
de moverse en todos sentidos.

En la rueda ¢ cdbria el obsticulo es un eje fijo,
en derredor del cual cada punto del enerpo sélido
no tiene mas libertad que la de moverse en un
plano perpendicular & la direccion de dicho eje.

En el plano inclinado el obstienlo es un plano fijo
contra el cual se apoya el cuerpo solido, y tiene la
libertad de deslizarse.

149. DISTINCION DE LAS FUERZAS. — Las fuerzas
que obran en las mdiquinas pueden dividirse en
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tres claces 4 saber : en fuerzas molrices, en resis-
tentes itiles y en resistentes pasivas,

L'as motrices son el viento, el vapor, el agua y la
accion muscular del hombre 6 del animal. Ellas
solas ponen las mdquinas en movimiento, y por
esta razon se las ha denominado potencias. I:llca-
mino recorrido por el punto de aplicacion de cual-
quiera de ellas forma siempre un 4ngulo agudo
con la direceion de esta fuerza. El trabajo es posi-
tivo 0 motor.

Las fuerzas resittentes, 6 de resistencias dtiles,
'son las que tiene que vencer la miquina para pro-
ducir su efecto, como la resistencia que ofrece un
cuerpo que se quiere elevar, un arbol que la sierra
quiere dividir, é el grano de trigo que la piedra
quiere moler. Por consecuencia, la miquina ha
sido inventada para trinnfar de todas estas resis-
tencias y de otras semejantes. Los caminos des-
critos por los puntos de aplicacion de estas re-
sistencias vencidas, forman siempre dngulos ob-
tusos con las direcciones de dichas fuuorms. El

trabajo desarrollado es negativo o resistente, y se
le llama trabajo +itil. |

Las pasivas 6 lafiosas, como el roce de las diver-
sas partes de 1a miquina entre sf, la resistencia de
los puntos sobre qué se mueven, la tirantez de las
cuerdas, efe., ete. Dichas fuerzas suministran un
trabajo resistente que destruyen una parte del tra-
bajo motor, y que por lo tanto, no siendo de nin-
guna utilidad, es un trabajo perdido.
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Asf, para mayor inteligencia representaremos
con F'm el trabajo positivo 6 motor; con F u el tra-
bajo 1itil y con F p el trabajo pasivo.

Pueden considerarse aun oiras diversas fuerzas,
como las resistencias gue nacen en una maquina
del punto fijo, del eje 6 del plano invariable que
embaraza su movimiento. Todas estas resistencias
pueden asimilarse a las principales fuerzas antes
detalladas. Incapaces de producir el movimiento,
golo sirven para destruirlo. Sin embargo, nada
impide que consideremos estos obstaculos como
fuerzas izuales y contrarias & las que ellas aniqui-
lan cuando funcionan. Empero, respecto de los dos
primeros casos (del punto 6 eje fijo) los puntos de
aplicacion quedan fijos para todos los cambios de
fuerza en el plano invariable. Luego el trabajo de
las mismas fuerzas es siempre nulo y no debe te-
nerse en cuenta.

150. RELACION ENTRE EL TRABAJO UTIL Y EL
TRABAJO MOTOR. — Cuando una méquina estd en
quietud bajo la accion de las fuerzas que la solici-
tan, las potencias y las resistencias de toda especie
se hacen equilibrio, y la suma de sus trabajos es
nula para todos los cambios posibles de los cuer-
pos sujetos & su accion. Luego que la maquina
estd puesta en movimiento, se busca el medio de
hacer uniforme este movimiento, lo cual se consi-
gue siempre, porque & medida que el movimiento
se acelera, aumentan las resistencias. Por consi-
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guiente, cuando el movimiento se ha hecho uni-
forme, las fuerzas estin en las mismas condiciones
que si la miquina estuviera en quietud puesto
que se hacen equilibrio reciprocamente, y en este
caso la suma algébrica de sus trabajos es nula.
Y entonces, teniendo cuenta de los signos

Fm= Fu—fp
se saca
Fu—Fm— Fp.

Por consecuencia, el trabajo (til es el exceso del
trabajo motor desarrollado por las pofencias sobre
el trabajo resistente desplegado por las potencias
pasivas,

Tal es el principio de la transmision del tra-
bajo.

De lo cual puede coneluirse ademis en

Fu < Fm.

Cosa que demuestra tambien que el trabajo 1til
es siempre menor que el trabajo motor,

La relacion % se llama rendimiento de la mé-

quina, el cnal es siempre inferior & 1, Finalmente,
la méquina serd tanto mejor cuanto esta relacion
se aproximard mas & la unidad; pero aun en las

mejores méquinas no excede de %

De aqui se deduce la observacion de que una
miquina no puede transmitir mas trabajo que el
que ella misma ha recibido.
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151. IMPOSIBILIDAD DEL MOVIMIENTO PERPETUO.
— Como segun queda dicho la miquina no puede
transmitir mas trabajo del recibido por la misma,
y como este trabajo motor se emplea desde luego
en triunfar de las resistencias pasivas, las cuales,
si es facil atenuarlas, no es posible de disiparlas
enteramente, la méquina no puede producir su
efecto 1til, si las potencias no hacen un trabajo
superior al de las resistencias. En este caso, df:be
quedar sometida 4 la accion de ciertas polencias.
Empero, aun cuando el efecto util debiera ser
nulo, no por eso serd menos necesario de aplicar
una potencia 4 la miquina capaz de mantener su
movimiento uniforme, triunfando de las resisten-
cias pasivas. Una méquina, por lo tanto, no puede
prescindir de la accion de un motor, porque ella
misma no puede servirse de motor. Asf, es impo-
sible constrair una méquina, ecuyo movimiento se
contintie indefinidamente por si mismo, 6 sin la
accion de un motor. Bajo de este supuesto incon-
trarrestable, el movimiento perpetuo es imposible.

152. OBSERVACION. — Limitareraos 4 lo expuesto
en el presente capitulo las mociones generales
de las méquinas, porque Nos proponemos dar en
seguida cuantas explicaciones consideramos nece-
sarias para la perfecta inteligencia de las mismas,
pero dejando sin tratar 4 fondo las resistencias pa-
sivas, que sefialaremos 4 la vez que demostremos

la composicion, uso y efecto de las que contendrd
11
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este MaNuAr, pues no es posible comprender en é]
todas las conocidas hasta el dia; solo s{ hemos ele-
gido las mas necesarias, entre las cuales fizuranJas
ultimas inventadas por los hombres de la ciencia.
Empero, debemos tambien advertir, por regla ge-
neral, que en todas ellas lo que se gana en fuerza se
pierde en camino, en velocidad y en tiempo,

CAPITULO 11

Del estudio de varias maquiras relativo al equilibrio
de las fuerzas que las son aplicadas.

I. De la palanca y sus especies.

153. DEFINICION Y DEMOSTRACION DE UNA PA-
LANCA RECTA. — Palanca es un cuerpo sélido mo-
vible sobre un punto fijo. Comunmente tiene la
forma de una barra de hierro recta ¢ curva, con
cuyo anxilio se mueve y maneja un cuerpo pesado,
como lo representa la figura 44. Esta palanea, que
suponemos que es 4 B, mueve el cuerpo pesado D
por el extremo B haciendo un esfuerzo por el
extremo opuesto 4 : la palanca se apoya sobre el
punto €, en cuyo alrededor puede dar vueltas
cuando la accion de la fuerza aplicada en A4 es
bastanle para dominar la resistencia. Ahora bien;
imaginemosque el cuerpo D levantado por el punto
B, segun se ve en la expresada figura, permanece in-
mévil y sostenido por la barra de hierro en la posi-
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cion que ahora ocupa. En este estado la palanca se
hallard sometida 4 la influencia de dos fuerzas,
cuales son la de resistencia que el cuerpo D hace
en By la aplicada en A para impedir que el cuerpo
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que se llaman los brazos de la palanca. Si CA es
3, 30, 60, 100 y mas veces mayor que BC, la accion
de la fuerza en 4 serd por lo mismo 5, 30, 60 y 100
6 mas veces mas pequeila que la de resistencia que

vuelva & caer. Ambas fuerzas, que consideraremos
como si fueran paralelas, pueden reemplazarse por
una sola fuerza que produzca el mismo efecto so-

la barra encuentra en B, y 4 la cnal se trata de
hacer equilibrio.

Las ventajas incaleulables de esta miquina sim-
ple llamaron tanto la admiracion de Arquimedes,
que al consignar el signiente principio que esta-
blecié él mismo : « Dos fuerzas que obran sobre
« una palanca, se equilibran siempre que estan en-
« tre si en relacion inversa de los brazos de la pa-
« lanca 4 cuyos extremos se hallan aplicadas, » no
pudo menos de exclamar : « Qué se me dé una pa-
lanea y un punto de apoyo y yo levantaré el
mundo. »

154. PALANCA CURVA. — Veamos lo que es y los
efectos que produce una palanca curva. Supon-
gamos la que nos representa la figura 45, 4 cuyos

.
-

)

bre la palanca. Dicha fuerza tinica debe pasar por
el punto €, pues si, por el contrario, se encami-
nase por ef0 gh, 1a palanca daria necesariamente
vueltas en derredor del punto € bajo de la accion
tnica de esta fuerza. La inmovilidad de la palanca,
bajo de la accion simultinea de las dos fuerzas
aplicadas en 4 y en B, necesita que la resultante
de dichas dos fuerzas pase por el punto C, y al
efecto es menester que las fuerzas sean, en sentido
inverso, proporcionales & las distancias BC y AC
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extremos A C se aplican dos fuerzas perpendicula-
res respecto 4 A B y C B. Supongamos tambien
que el brazo CB quede suprimido, y reemplazado
por el brazo ' B de la misma longitud, pero diri-
gido segun la prolongacion 4 B. La palanca curva
A B C se verd reemplazada por una recta 4 BC'. Por
consiguiente, si se aplica en ¢’ perpendicular-
mente 4 C’'B la fuerza aplicada en C, ejercerd su
accion del mismo modo 4 fin de mover la palanca
al rededor del punto de apoyo B; y en ambos casos
debera tener la misma accion para hacer equilibrio
dla fuerza aplicada al punto 4.

Hablando de la palanca recta hemos demostrado
que, para obtener este equilibrio, cuando se halla
bajo de la accion de dos fuerzas paralelas, es
menester que estas fuerzas fuesen de una manera
inversa proporcionales 4 los brazos de la palanca
sobre cuyos extremos influyen. Lo mismo, pues,
sucede con la curva somelida 4 la accion de dos
fuerzas dirigidas perpendicularraente 4 sus bra-
Z0S.

155. Caso comuN. — Dinse varios casos sin em-
bargo en que las fuerzas que ejercen su accion so-
bre una palaneca, ya sea recta ¢ curva, no son diri-
gidas perpendicularmente 4 sus respectivos hrazos.
Estampemos pues la figura 46-para demostrarlo
practicamente, y supongamos en seguida abajadas
las perpendiculares B A’ B ¢’ del punto de apoyo B
sobre las direcciones de las dos fuerzas, y entonces
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se podrian considerar dichas fuerzas bajo las mis-
mas condiciones que si estuvieran aplicadas 4 los

o

Fig. 46.

extremos de la palanca curva 4 BC’. De aqui es
ficil de deducir, que para que se hagan equilibrio,
es indispensable que las fuerzas sean de una ma-
nera inversa proporcionales 4 las longitudes de las
perpendiculares B A’ B (. Por consiguiente, para
poder aplicar el principio establecido en el parrafo
153 4 todos los casos, es necesario que se extiendan
4 los brazos de la palanca, en cuyos extremos se
aplican las fuerzas, las perpendiculares abajadas
del punto de apoyo sobre las direcciones de las
foerzas.

156. OsservAcioN. — Generalmente se distin-
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guen tres clases de palancas rectas, y esta distin-
cion procede de la diferente posicion que ocupa el
punto de apoyo con relacion & la potencia yala
resistencia. Como todas se conocen y se hallan
generalizadas por do quiera, y que ademds la teoria
del equilibrio es la misma para todas ellas, nos
hemos dispensado de incluir las dos tltimas aqui,

157, PRESION DE UNA PALANGA SOBRE SU PUNTO
DE AP0Y0. — Ya hemos demostrado c6mo deben
aplicarse las fuerzas & una palanca para que se
quede en equilibrio ; debemos ahora hacer ver la
magnitud y direccion de la presion que ejerce so-
bre su punto de apoyo. En la representada por la
figura 46 ambas fuerzas paralelas aplicadas en
Ay C tendrin una resultante igual 4 su suma pa-
ralela & cada una de ellas, que pasard por el punto
B. Dicha resultante es la presion que la barra hace
sobre su punto de apoyo.

Respecto 4 la palanca recta sometida & dos fuer-
zas paralelas en sentido contrario, se puede consi-
derar la aplicada al punto ¢ ¢como resnltante de la
composicion de dos fuerzas (fig. A7), de la compo=
sicion de las dos fuerzas paralelas aplicadas la
una al punto 4 yla otra al punto B. La primera es
igual y contraria & la que ejerce su accion sobre
el punto 4, la cual seria destruida por esta fuerza,
y la segunda igual 4 la diferencia entre la fuerza
que influye en el punto C y la que obra en el de A.
Esta segunda componente representa la presion
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que la palanca ejerce sobre su punto de apoyo.

La precedente palanca, que tiene su punto de
apoyo en uno de sus extremos B, y se halla some-
tida 4 dos fuerzas aplicadas en 4 y C en direccio-

nes paralelas, pero en senfido contrario, se podrin
considerar B A y BC como dos brazos de la pa-
lanca 4 cuyos extremos obran esfas fuerzas, de
manera que el equilibrio tendra lugar cuando las
fuerzas sean inversamente proporcionales 4 los
expresados brazos de la palanca.

El carreton de una sola rueda para conducir
peso, arrastrado por un hombre es un ejemplo
exacto de lo que acabamos de demostrar con la
precedente palanca. El punto de apoyo es el eje de

11
11,
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la rueda, una de las fuerzas aplicadas, el peso del
cuerpo colocado en el carreton, y la ofra es la re-
sullante de las dos presiones ejercidas de abajo
arriba por las manos del hombre que empuna las
barras.

Finalmente, una palanea, ya sea recta, ya curva,
sometida 4 la accion de dos fuerzas no paralelas,
no podrd quedar en equilibrio mientras que las
direeciones de dichas dos fuerzas no se encuentren
én un punto, y que sus magnitudes no satisfagan
las reglas 6 condiciones consignadas anterior-
mente.

II. De las balanzas.

138. OBsErvAcION. — Ya hemos hablado en la
segunda parte de este ManvuaL, capitulo I, sec-
cion IIL, que trata de la composicion y medida de
las fuerzas de la Romana de comercio, de la ba-
lanza romana y de la inventada por Poncelet. Esto
bastard para dar una idea exacta de cuanto podre-
mos decir sobre las balanzas ; empero, parllc;:nos
que el estudio de estas miquinas simples queda-
ria imperfecto si no diéramos aqui la definicion ge~-
neral de las mismas, y las explicaciones sobre la
indispensable sensibilidad que deben tener para
obtener pesos exactos.

‘_"‘i Derivie: -3
159. Deriviclon. — La balanza es una palanca
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de primer érden cuyos extremos suspenden, con el
auxilio de cadenas 6 cuerdas, los platos destinados
4 recibir los coerpos euyos pesos quieren compa-
rarse. Para asegurar la inmovilidad de la méquina
el fiel tiene un prisma de acero, fijo transversal-
mente en medio de su longitud, que sobresale por
ambos lados. Este prisma 6 especie de cuchillo
descansa sobre el eje colocado entre dos planos de
acero horizontales, fijos al pié de la miquina. Las
oscilaciones del fiel se efectudn, pues, al rede-
dor de dicho eje, que pudiera llamarse de rota-
cion.

Se usa la balanza colocando en uno de los platos
el cuerpo que se guiere pesar y en el otro ciertas
pesas determinadas, 6 en nimero y cantidad sufi-
cientes para establecer el equilibrio 6 que el fiel se
mantenga horizontalmente.

160. PRECISION O AFINO DE LA BALANZA. — Para
que una balanza sea justa, debe llenar indispensa-~
blemente dos condiciones :

1.» Que sean iguales las distancias del punto de apoyo
del fiel & los puntos de suspension de los platos.

9.5 Que el fiel permanezca perfectamente horizonlal
mientras que no se coloque algun cuerpo en los plalos.

Salisfechas estas condiciones, lo caal se conoce
cnando el fiel se conserva siempre horizontial,
entonces ya puede procederse al peso, anadiendo
6 quitando pesas hasta que queden en equilibrio
con el cuerpo 6 cuerpos sujetos al peso. Ya queda
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dicho que hemos tomado por unidad del peso el
gramo, kilégramo, ete.

161. OBsERvAcION. — Conténtanse comunmente,
para verificar la precision y afino de 1a balanza,
asegurindose de que la segunda condicion antes
expresada quede enteramente satisfecha. Pero no
basta con esto solo, puesto que puede ser inexacta
aunque llene dicha condicion, en razon de que esto
solo no prueba la igualdad de los brazos. Asi, para
asegurarse enteramente si una halanza es justa es
menester hacer lo siguiente.

Luego que se ha reconoeido que el fiel se man-
tiene en la mas perfecta horizontalidad cuando
los platos no contienen cuerpo alguno, se pondrin
en dichos platos dos pesos tan exactos el uno con
el otro que el fiel conserve su mismo estado hori-
zontal. En seguida se pondri el peso que estaba
en el plato derecho en el izquierdo y vice-versa,
¥ si despues de esta operacion el fiel no cambia
nada absolutamente sy posicion horizontal, en

este caso la balanza es perfecta y en gran manera
exacta.

Si los brazos de la palanca 6 barra del fiel fue-

ran desiguales, los pesos puestos en los platos y
que se hacian equilibrio ejerciendo su accion en
los extremos de dichog brazos
mismo designales, en atencic
obraria sobre el mas cort

deberian ser asi-
n 4 que el mas largo
0. Asi, cambiando las pe-

sas de uno i otro plato, el equilibrio debe subsistir
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el mismo, como prueba de la ignaldad de los bra-
zos de la balanza; pero si no permanece horizon-
tal, pnede asegurarse que la méquinaes inexacta y
por consiguiente infieles los pesos que se hagan
con ella.

162. MEDIDA DE L0OS PESOS CON UNA BALANZA
FALSA. — Cuando una balanza es justa, se pesa un
cuerpo contando el niimero de gramos, kil6gramos
necesarios para equilibrarla, y acto continuo se
emplea el método de las dobles pesadas, llamado
de Borda, para ver si es falsa.

163. MfTono nE BorpA, § DE DOBLES PESADAS. —
Hé aqui en qué consiste este método. Despues de
haber practicado la operacion indicada en el pér-
rafo precedente, 162, 6 de haber puesto el cuerpo
sujeto al peso en uno de los platos, se le busca el
equilibrio poniendo en el opuesto arena ¢ plomo.
Puestos asf en equilibrio, se quita el cuerpo y se
reemplaza con pesos marcados en niimero sufi-
ciente para que el fiel vaelva & recobrar su posi-
cion horizontal, 6 para que oscile ignalmente por
ambas partes. Si los pesos marcados producen con
exactitud el mismo efecto que el cuerpo, entonces
deben en iguales circunstancias servirle de me-
dida 4 sa peso. Empleando este ingenioso método
se ve que la exactitud del resultado no depende en
manera alguna de la precision 6 afino de la ba-
lanza, sino de su extremada sensibilidad.
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Una balanza imperfecta 6 mala, sies sensible,

podrd servir aun para efectuar pesadas muy deli-
cadas.

164. BALANZA DE QuivtE~xz.— Esta balanza, que
ha tomado el rombre de su autor, se llama eo-
munmente biscula, y se usa mucho en el comer-
¢io y con especialidad en los caminos de hierro
para pesar fardos y equipages. La figura 48 Ia po-
nemos primero para hacer ver su mecanismo;
pero ademis fijamos la figura 49 para representarla
tal como se ve funcionar en todos los estableci-
mientos industriales,

El plano 4B, que tiene elevado uno de sus
bordes CB, y que sirve para colocar el cuerpo

que quiere someterse al peso, forma una sola pleza
con Dy se apoya por una parte sobre el punto £
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situado en la especie de palanca F@G, y por otra
en H, que pasa 4 engancharse en el anillo que ter-
mina el tridngulo HK. La palanca ¢ barra de hierro
F G, movible al rededor del punto F, se apoya en
el extremo inferior del tridngulo G L. Los dos triin-
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gulos expresados se apoyan 4 su vez sobre la espiga
de hierro LN, movible en derredor del punto jci
que suspende el plano P destinado & recibir los’
pesos marcados. Esta balanza, en fin, dehe quedar
de manera que la relacion de EF 4 GF sea la mis.
ma que la existente entre M4 L M. La distancia
K M es por lo comun igual 4 la décima parte de Ia
distancia M N'; EF serd por ejemplo la quinta parte
de GF, y KM la quinta de L .

Ahora bien, colocando el cuerpo O sobre el plano
A B, su peso se repartird entre los dos puntos de
apoyo, y la porcion que influya sobre el de H pro=-
ducird una presion igual aplicada 4 la palanca ¢
espiga L N en el punto K; laotra porcion ejerciendo
su accion en el punto E de la palanca FG, hard por
medio de esta palanca una presion cinco veces
mas pequefia sobre el extremo inferior G del tridn-
gulo GL; esta presion transmitida integramente
al punto L de la palanca 6 espiga de hiérro EN;
producird sobre esta palanca ¢l mismo efecto que
produjera una presion cinco veces mayor sobre
el punto K, de tal suerte que sucede exactamente
lo mismo que si la segnnda porcion del cuerpo
obrase directamente sobre ¢l punto K. La palanca
LN se halla en las mismas condiciones que si el
peso del cuerpo Q estuviera aplicado enteramente
en el punlf) K. Por consiguiente, para equilibrarlo
s necesario poner en el plato P un peso diez veces
mas pequeno.

Antes de servirse 3 § necesari
es de servirse de ella es necesario asegurarse
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de que la palanca LN conserva su posicion hori-
zontal, y en caso que discrepe alguna cosa, poner
para rectificarla unos pequeilos pesos en la parte
destinada 4 recibirlos. Estas pesas se llaman tara,
la cual se deduce siempre del peso general. Mas
para conocer si en efecto se halla perfectamente
horizontal la palanca LN, se han colocado dos
apéndices b, c, el uno fijo en la palanca y el otro
movible, con la palanca que,debe colocarse al
frente del primero. Hecho esto se procede 4 la
operacion, y su resultado serd diez veces mayor
de la suma de gramos 6 kilogramos que se hayan
puesto para equilibrar el cuerpo que acaba de pe-

sarse.
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