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Aula passada
Corpo rígido: sistema de partículas que se movimenta 
mantendo fixas as distâncias relativas entre todas as partículas. 
Idealização de um corpo sólido que não se deforma.

Completamente descrito por:
• Um ponto qualquer do corpo (CM ou ponto fixo, p. ex.)
• A orientação do corpo (sistema de eixos preso ao corpo) 

em relação ao ponto acima (origem dos sistemas):
• 3 números definem a orientação.

Dinâmica rotacional:
• Q é um ponto fixo. 
 ou
• Q é o centro de massa.
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Aula passada
Um corpo rígido com velocidade angular instantânea w

Importante: L e w são, em geral, não co-lineares.
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Aula passada
Tensor de inércia:
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Propriedades do tensor de inércia:
(a) depende da distribuição de massa do corpo.
(b) depende da origem e da orientação do sistema de coordenadas.
(c) é um tensor simétrico: 6 componentes independentes.
(d) elementos da diagonal são os momentos de inércia em relação aos eixos x, y e z.
(e) elementos fora da diagonal são os produtos de inércia.



Aula passada
Tensor de inércia de um cubo de lado b em 
relação a um sistema de coordenadas com 
origem num vértice e eixos paralelos aos lados
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Teorema dos eixos paralelos
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Teorema dos eixos paralelos:
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Qual é o momento de inércia do 
cubo em relação ao CM?
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Tensor de inércia do cubo
Teorema dos eixos paralelos:
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Propriedades de transformação de vetores sob 
rotações: duas dimensões

A transformação inversa é obtida trocando q por –q :

(x1,x2) ou (x’1, x’2)



Propriedades de transformação de vetores sob 
rotações: duas dimensões

(x1,x2) ou (x’1, x’2)
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A transformação inversa é obtida com a matriz inversa. 

Note que a matriz inversa é igual à transposta.



Propriedades de transformação de vetores 
sob rotações: três dimensões
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Como tensores se transformam sob 
rotações do sist. de coord.?
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