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Teoremas  

Teorema 1: 

Se um corpo for simétrico em relação a um plano, 

o seu centro de massa estará neste plano. 
 

Teorema 2: 

Se um corpo for composto de duas ou mais partes 

com centros de massa conhecidos, o centro de  

massa do corpo composto poderá ser calculado 

considerando suas partes componentes como 

partículas localizadas nos centros de massa 

respectivos. 
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Dinâmica de um corpo rígido: 

rotação em torno de z 
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Importante: notar que ri denota agora a  

distância da partícula de massa mi ao eixo z 

Ângulo de referência θ 

  iComo o ângulo β é fixo, 
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A i-ésima partícula executará um  

movimento circular de raio ri em  

torno do eixo z 

𝑧 



Dinâmica de um corpo rígido: 

rotação em torno de z 

Momento Angular  

(componente z) 

   
i

iii

i

iiz rmrmL
22

Momento de inércia 

em relação a z 
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Rotação de um corpo rígido 

em torno do eixo z  

Movimento em 1D Rotação em torno de z 

Posição  x Posição angular 𝜃 

Velocidade   Velocidade angular 

Aceleração   Aceleração angular 

Força  F Torque  𝜏𝑧 

Massa  m Momento de Inércia   Iz 

Momento linear  Momento angular  

2ª Lei      

Energia cinética Energia cinética  
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Dinâmica: casos simples 

𝐼𝑧
𝑑𝜔

𝑑𝑡
= 𝜏𝑧 

𝜏𝑧 = 0 Torque externo nulo:  𝜔 𝑡 = 𝜔0 

𝜏𝑧 = −𝑏𝜃  Torque dissipativo:  𝜔 𝑡 = 𝜔0𝑒
−
𝑏
𝐼𝑧
𝑡
 

𝜏𝑧 = −𝜅𝜃 Torque elástico:  𝜔 𝑡 = 𝜔𝑚cos Ω𝑡 + 𝜑  

Ω = 𝜅
𝐼𝑧 

 


