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Aulas passadas
Dinâmica rotacional de corpos rígidos:
• Q é um ponto fixo. 
 ou
• Q é o centro de massa.
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Iij são as componentes do tensor de inércia.
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Importante: L e w são, em geral, não co-lineares.



Aulas passadas
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.



Aulas passadas
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

Teorema dos eixos paralelos:
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Aula passada
Leis de transformações sob rotações:

vetores

tensores

onde l é uma matriz ortogonal:

Em notação matricial:

Eixos principais: sistema no qual o tensor de inércia é diagonal

Se w aponta ao longo de um eixo principal, então L e w são colineares.



Como achar os eixos principais?
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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 são reais.

Teorema 2: Auto-vetores de auto-valores diferentes são ortogonais entre si.

Teorema 3: Se houver um auto-valor duplamente/triplamente degenerado, 
sempre se podem achar dois/três auto-vetores correspondentes a eles que sejam 
ortogonais entre si.



A matriz de rotação para os eixos principais
SEJA AUTO VALOR In k 1 33 E 0 AUTO
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Propriedades de simetria do tensor de inércia
Plano de simetria: é um plano tal que o corpo permanece o mesmo 
se espelhado por ele.

PLANO Zyl
PLANO ZX 34
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SE 0 CORPO TEM UM PLANO G DE SIMETRIA

0 EIXO PERPENDICULAR AO PLANO É
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Propriedades de simetria do tensor de inércia
Eixo de simetria: é um eixo tal que o corpo permanece o mesmo se girado 
por qualquer ângulo em torno dele.
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É EIKO DE SIMETRIA



SE UM CORPO TEM UM E.IO DE SIMETRIA
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As equações de Euler
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Equações de Euler


