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Aula passada
Rotação livre (N=0) de um corpo simétrico (I1=I2). No sistema preso ao corpo:

Cone do corpo



Aula passada

• w gira em torno de L com velocidade angular

gerando um cone de semi-ângulo aE tal que

Cone do espaço

Rotação livre de um corpo simétrico (I1=I2). No sistema do CM, L é fixo no espaço.



Aula passada

O cone do corpo rola sem deslizar no cone do espaço

L, w e e3 são coplanares



O cone do corpo rola sem deslizar no cone do espaço

Aula passada



Aula passada

“Teorema do controle remoto”

•Equilíbrio estável em torno dos eixos principais de 
maior e menor momento de inércia (I1 e I3)
•Equilíbrio instável em torno do eixo principal de 
momento de inércia intermediário (I2)

Rotação livre de um corpo assimétrico (I1< I2 < I3).



Ângulos de Euler
• Sistema xyz é não girante (CM ou ponto fixo).
• Sistema 123 é preso ao corpo, gira com ele.
• Sistema auxiliar xhz.

LINHA DE NO'S

INTERSEGAT DO PLANO 12

Com 0 PLANO XY
1,33 é ée é

ANGULOS DE EULER 0,0 4
I É O ANGULO ENTRE E OUT E

É O ANGULO ENTRE A LINHADE No's E x ̅

I E O A'NGULO ENTRE E E

COMO PARTIR DE x ̅ E CHEGAR ATE é Ez é



3 rotações levam xyz a 123 (x’y’z’)
1. Uma rotação de f  em torno de z.
2. Uma rotação de q  em torno da linha de nós (x).
3. Uma rotação de y  em torno de 3 = z
      As rotações têm que ser feitas nessa ordem!



3 rotações

!1 (t) = A cos (⌦t+ �)

!2 (t) = A sin (⌦t+ �)

!3 (t) = !3 = const.
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Velocidade angular em termos dos 
ângulos de Euler

ESCREVER w̅ EM TERMOS DE

1010,4 E 6,6 t
SE 0 CORPO TI VER
INSTANTANEAMENTEw̅ TAL OVE

0,4 SIO CONSTANTES E ADENA

VARIA w̅ 3
0,4 CONSTANTES E O VAR ANDO w̅ 0

0,0 11 E I VARIANDO w̅ i 3

PARA UM CASO GENERICO Ñ 63 85 1

OVERO w̅ EXPANDIDO NA BASE Éz 3



cost int

in mint é costéz
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3 Cao é trino in
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Energia cinética em termos dos 
ângulos de Euler

CASO SIME TRI CO

Trot Is WitWI II W

wit w to cost mi o int 1 omit no cat

8 co x m 0 mix 8 mix 92mi a cosX

OF 2min20

Trot II mio Is I Go



Energia cinética de um corpo simétrico (I1=I2):



O pião simétrico (I1=I2)
0 PIAO É SIMETRICO I Iz POROU

TEM UM EIXO SIMETRIA

A BASE DO DIAO É SEMPRE FIXA

A UNICA FORGA DUE EXERCE

TORQUE EM RELACAO A BASE
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CONSERVADOS
L w̅ DEPENDE EXPLICITAMENTE DE GIGER



Momentos canônicos conservados
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A Hamiltoniana
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DEC2 Pp Py GO I mi o

PI.EE
E III Fit in P

FE Mghes
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V'to Mghood

DINAMICA DE E E REGIDA PELO POTENCAC

EFETIVO V O



O potencial efetivo: análise qualitativa
SE E El MINIMO

Olt Do CONST

SEE Ei
Olt OSCILA ENTRE DIED



Precessão regular
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Nutação
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