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Aulas passadas

Três constantes do movimento

componente do mom. angular ao longo de

componente do mom. angular ao longo de

energia mecânica conservada: sistema conservativo

O torque do peso atua ao longo da linha de nós e é 
perpendicular a      e 
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Aulas passadas
Eliminamos a dependência com 

Potencial efetivo:
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A Terra: um esferóide oblato
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Inclinação em relação à eclíptica

A velocidade angular w é quase coincidente com o eixo principal 3.
Entretanto, ambos estão inclinados de 23o27’ em relação à eclíptica (plano da 
órbita em torno do Sol): estações do ano.



Inclinação em relação à eclíptica



O ponto de vista da Terra



O arco solar em uma certa latitude



Polo celestial Norte: 
Polaris, ou Estrela Polar 
ou Estrela do Norte

Do arquivo do “Astronomy 
Picture of the Day”



Polo celestial Norte: Polaris, ou Estrela Polar ou Estrela do Norte
Do arquivo do “Astronomy Picture of the Day”



Polo celestial Sul: 
Sigma Octantis

A mancha verde é 
uma Aurora Australis

Do arquivo do 
“Astronomy Picture 
of the Day”



A precessão dos equinócios



A energia potencial gravitacional de 
interação Sol-Terra (ou Lua-Terra)
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Expansão multipolar do potencial 
gravitacional
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Rodando os eixos
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I3 � I1

I3
⇡ 1

306

Ixyz = � · I123 · �T

� =

0

@
1 0 0
0 cos ✓ sin ✓
0 � sin ✓ cos ✓

1

A

I123 =

0

@
I1 0 0
0 I1 0
0 0 I3

1

A

14

I123 é o tensor de inércia no sistema de eixos principais:

q
123,5

Serino
c cost

FAZENDO A MULTIPLICAGAT MATRICIAL

Ixyz fᵗ

Istria Ist

O CI tS I II3 IISC.co OI3

O F5F7Ses'I I IstadolI3 I



V2 E 113 I 30050 1

V E Vo i the GUI
Is 1 360 1

UP MV E GIS Is 11308 1

DINAMICA
ROTAKIONAL

MOVIMENTO DE REVOLUGED 3 LE'S DE

KEPLER CAP 8



r0 = r
0 (sin ✓0 cos�0x̂+ sin ✓0 sin�0ŷ + cos ✓0ẑ)
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Urot (✓) = �3GM (I3 � I1)

4r3
cos2 ✓

P0 (x) = 1,

P1 (x) = x,

P2 (x) =
1

2

�
3x2 � 1

�
.

r = r (cos�x̂+ sin�ŷ)
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A velocidade angular de precessão
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Polo celestial Norte: 
Polaris, ou Estrela Polar 
ou Estrela do Norte



Precessão do eixo de rotação da Terra 
em torno do polo eclíptico

Norte Sul



Precessão do equinócio (norte)



Visão de “fora” da abóbada celeste



A “era de Aquarius”



FIM


