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Cinética dos corpos rigidos nos movimentos em estado planos e espaciais.
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OBJETIVOS GERAIS

Conhecer os principios basicos da lei Newtoniana com base na conservagdo da energia do sistema, buscando-se desenvolver
a habilidade de analisar e resolver os problemas dindmicos de modo simples e logico com aplicagdo na resolugdo de
problemas reais do cotidiano que estejam relacionados a dindmica seja na vida académica, pessoal ou profissional.

METODOLOGIA

As aulas sdo ministradas de forma expositiva, utilizando-se como recursos didaticos o quadro de apontamentos de contetidos
da sala de aula, notebook, data show e recorrendo-se a bibliografias que tratam do tema.

CRITERIO DE AVALIACAO

Duas provas teoricas P1 e P2. MP (Média Parcial)=(P1+P2)/2
Se 3,0<MP<7,0=> aluno em Prova Final (PF) e Média Final MF=(MP+PF)/2
Se MP>7,0 ou MP<3,0 == MF=MP
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Se MF<5,0=> Aluno reprovado
Se MF>5,0 => Aluno aprovado

PROGRAMA TEORICO

1. Cinematica dos Corpos Rigidos

1.1 — Translagdo

1.2 - Rotagdo em torno de um eixo fixo

1.3 - Movimento plano geral: velocidade absoluta e relativa
1.4 - Centro instantaneo de rota¢do no movimento plano
1.5 - Movimento plano geral: aceleracdo absoluta e relativa

2. Dinamica dos Corpos Rigidos

2.1 - Momento de uma forga

2.2 - Momento de inércia. Raio de giracdo

2.3 - Momento angular no referencial do centro de massa
2.4 - Movimento plano vinculado

2.5 - Dinamica de um sistema de corpos rigidos

3. Energia, Impulso Linear e Impulso Angular para Corpos Rigidos

3.1 - Trabalho realizado por forgas e bindrios aplicados a um corpo rigido

3.2 - Energia cinética de um corpo rigido

3.3 - Principio do trabalho e energia para o movimento plano de corpos rigidos

3.4 - Conservacdo da energia

3.5 - Principios do impulso linear e do momento linear para um corpo rigido

3.6 - Conservacao do momento linear

3.7 - Principios do impulso angular e do momento angular para um corpo rigido

3.8 - Conservacdo do momento angular

3.9 - Aplicagdo do principio do trabalho e energia para sistemas de corpos rigidos

3.10 - Aplicacdo do principio do impulso linear e impulso angular para sistemas de corpos rigidos

4. Dinamica Tridimensional de corpos Rigidos

4.1 —Rotagdo em torno de eixo fixo

4.2 - Movimentos planos paralelos

4.3 - Rotagdo em torno de um eixo fixo

4.4 - Equagdo do movimento em termos da quantidade de movimento e da energia
4.5 Movimento giroscOpico: precessdo estacionaria.

PROFESSOR RESPONSAVEL PELA DISCIPLINA CHEFE DO DEPARTAMENTO

Luciano Santos Constantin Raptopoulos Waltencir dos Santos Andrade
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