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Dinâmica de 
corpos rígidos



Corpos rígidos: definição

UM CORPO RIGIDO E UM SISTEMA DE PARTICU

AL QUE DURANTE SEU MOVIMENTO AS PARTICULA

MANTÉM SUAS POSIGEES RELATIVAS CONSTANTE

isso UMA IDEAL ZAGAT POIS CORPOS sell pos
SE DEFORMAM



Corpos rígidos: descrição
S QUANTAS QUANTIDADES SEO NE

g CESSA'RIAS PARA DEFINIR UNIVOCA

MENTE A POSIGAT E A ORIENTA

GAO DE UM CORPO RIGIDO

3 COORDENADAS PARA LOCALIZA
UM PONTO DO CORPO

0 CENTRO DE MASSA

UM PONTO FIXO NO ESPAGO
A ORIENTAGATO INVOLVE 3 NUMEROS
2 NIMEROS PARA DEFINIR 3 LOVE TEM MIDO

1
I ANGUZO PARA DEFINIR A ORIENTAGIO DELIEF



Equação geral da dinâmica rotacional de 
um corpo rígido
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TORQUE EXTERNO TOTAL

PA A TAXA DE VARIAGED
TEMPORAL DO MEM ANGULAR

TOTAL

i POPE SER UM PONTO FIXO NO

ESPAGO

ii PODE SER O CENTRO DE MASSA



O momento angular total de um corpo rígido

9-15) Uma corda lisa é posta sobre um buraco numa mesa (ver figura). Uma
extremidade da corda cai através do buraco em t = 0, puxando continuamente
o restante da corda. Encontre a velocidade da corda como função da distância
variável até sua extremidade em queda x. Ignore o atrito na corda. Encontre a
aceleração da corda em queda e a energia cinética convertida em energia interna
quando a corda de comprimento L e massa m abandona a mesa.
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d
0ẑ
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SISTEMA RIGIDAMENTE PRESO

AO CORPO
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O tensor de inércia
Iss ma is ma YE X

MOM DE INÉRCIA EM RELAGATIn YIIIIT.jo ex
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O tensor de inércia
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PROPRIEDADES DO TENSOR DE INÉRCIA
i TENSOR MATRIZ SIMÉTRICO A

Ii 6 COMPONENTES INDEPENDENTES
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in DEPEN DE DA ESCOLHA DO SISTEMA DE

REFERENCIA



O momento angular não é necessariamente colinear 
com a velocidade angular!

9-15) Uma corda lisa é posta sobre um buraco numa mesa (ver figura). Uma
extremidade da corda cai através do buraco em t = 0, puxando continuamente
o restante da corda. Encontre a velocidade da corda como função da distância
variável até sua extremidade em queda x. Ignore o atrito na corda. Encontre a
aceleração da corda em queda e a energia cinética convertida em energia interna
quando a corda de comprimento L e massa m abandona a mesa.
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9-15) Uma corda lisa é posta sobre um buraco numa mesa (ver figura). Uma
extremidade da corda cai através do buraco em t = 0, puxando continuamente
o restante da corda. Encontre a velocidade da corda como função da distância
variável até sua extremidade em queda x. Ignore o atrito na corda. Encontre a
aceleração da corda em queda e a energia cinética convertida em energia interna
quando a corda de comprimento L e massa m abandona a mesa.
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A energia cinética total de um corpo rígido
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