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Aulas passadas

Dinamica rotacional de corpos rigidos:

* ( é um ponto fixo.
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Importante: L e @ sao, em geral, ndo co-lineares.
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Tensor de inércia:
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Propriedades do tensor de inércia:

(a) depende da distribuicao de massa do corpo.

(b) depende da origem e da orientacdo do sistema de coordenadas.
(c) € um tensor simétrico: 6 componentes independentes.
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X3

Tensor de inércia de um cubo de lado b em
relacdao a um sistema de coordenadas com
origem num vértice e eixos paralelos aos lados
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Leis de transformacodes sob rotacoes:
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Em notacio matricial: @' =X-a T ' =\X-T- )\T

Eixos principais: sistema no qual o tensor de inércia é diagonal él, éz, €3
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Se ® aponta ao longo de um eixo principal, entao L e ® sao colineares.
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Como achar os eixos principais?
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UMA VEZ EnconTRapoe T, E, T, SUST\Tolsos
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Exemplo: Vamos achar os eixos principais do cubo se a origem é

um dos vértices.
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Teoremas

Decorre do fato do tensor de inércia ser um tensor real simétrico que:
Teorema 1: Todos os auto-valores sao reais.

Teorema 2: Auto-vetores de auto-valores diferentes sao ortogonais entre si.
Teorema 3: Se houver um auto-valor duplamente/triplamente degenerado,

sempre se podem achar dois/trés auto-vetores correspondentes a eles que sejam
ortogonais entre si.



A matriz de rotacao para os eixos principais
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Propriedades de simetria do tensor de inércia

Plano de simetria: € um plano tal que o corpo permanece o mesmo
se espelhado por ele.
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Propriedades de simetria do tensor de inércia

Eixo de simetria: € um eixo tal que o corpo permanece o mesmo se girado
por qualquer angulo em torno dele.
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SE UN CORPO TEM UM EIo PE S(MAETRA:
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As equacoes de Euler
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Equacdes de Euler

Ny =hwy + (I3 — I2) waws
NQ :[QLZJQ -+ ([1 — 13) W13
N3 =13ws + (I2 — I7) wiws



