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Aula passada
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A corda presa nas extremidades como limite de um sistema de massas discretas
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Aula passada
EQUAÇÃO DE ONDA

A solução por modos normais da corda presa nas extremidades



Aula passada

Solução geral por pacotes de ondas caminhantes (sem assumir condições de 
contorno)

EQUAÇÃO DE ONDA
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Superpondo todas as soluções separáveis possíveis, obtém-se a solução geral:



Condições iniciais
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EQUAÇÃO DE ONDA

Solução por pacotes de ondas caminhantes
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Ver solução no livro OU NAS NOTAS



Energia e Lagrangiana da corda
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Se a onda carrega energia, 
para onde foi a energia no 
terceiro instante ao lado?



Energia no caso da corda presa nas extremidades
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Energia da onda



Dissipação e força externa
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Dissipação e força externa
Dissipação e força externa: Força devido à tração

Força de resistência do ar Força externa massa X aceleração



Solução geral 
(corda presa nas extremidades)
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Exemplo: Corda amortecida sob a ação de uma força externa dada por
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