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Apresentacao da disciplina

* Objetivos e funcao na estrutura do Curso

* Ementa atual

* Calendario provisoério: P1-20/9/17; P2 —29/11/17
 Sistema de avaliacao

* Requisitos

* Aplicacoes



Apresentacao da disciplina - escopo

* Fluxograma simplificado de
investigacao cientifica

1. Construcao de um modelo fisico: idealizacao
das propriedades de corpo considerado acdes
externas.

2. Construcao de um modelo matematico:
formulacao matematica do comportamento de
modelo fisico.

3. Investigacao do comportamento de modelo
matematico, comecando com a escolha de
método.

4. Andlise dos resultados obtidos.
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Apresentacao da disciplina - escopo
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Apresentacao da disciplina - especifica

 FendOmenos estaticos, cinéticos, dinamicos
* Modelos deterministicos e modelos probabilisticos

* Modelos discretos e modelos continuos



Ementa Jupiter 2017

Objetivos

Proporcionar ao aluno conhecimento basico e compreensao de cinematica e dinamica do corpo rigido.
Desenvolver algumas aplicacbes praticas com énfase em problemas bidimensionais. Apresentar
conceitos fundamentais e exemplos das vibracdes mecanicas.

Programa

Cinematica do corpo rigido: Aceleracéo e velocidade angulares. Vinculo e cinematica do corpo rigido.
Rotacdo em torno de um eixo fixo. Movimento plano e centro de rotacdo. Composicao de movimentos.
Composicao de movimentos de rotacao.

Dinamica do ponto: Principios da dindmica do ponto. Teorema da resultante. Teorema da energia
cinética para particula. Teorema da quantidade de movimento.

Dinamica do corpo rigido: Teorema do movimento do baricentro. Teorema da energia cinética para um
sistema de particulas. Teorema do momento angular para um sistema de particulas. Teorema da
energia cinética para o corpo rigido. **

Teorema do momento angular para corpo rigido. Exercicios de aplicacéo: problemas bidimensionais.
Rotacdo do corpo rigido, Balanceamento. Movimento de um giroscopio.

Introducao as vibracbes mecanicas: Vibracdes de sistemas mecanicos com um grau de liberdade:
livres sem amortecimento, livres com amortecimento, forcadas. Vibracdes de sistemas mecanicos com
dois e mais graus de liberdade. Exemplos.
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Avaliacéo

Método
A avaliacdo sera composta por duas provas (P1 e P2).

Critério
NS = NP1+NP2; NP1: questfes da P1 valendo até 4p. no total; NP2: questdes da P2 valendo
até 6 p. no total.

Norma de Recuperacao

A recuperacao consistira de uma prova de Recuperacao (R), que ira compor a nota final (NF)
da seqguinte forma: NF = (R + NS)/2.



Introducao: terminologia

* “Mecanica” — ciéncia sobre movimento e forcas que o causam

* Estatica e Dinamica — formas de equilibrio

* A Dinamica inclui:

* 1. A cinematica, que e o estudo da geometria do movimento, usada

para relacionar deslocamento, velocidade, aceleracao e tempo, sem
referencia as causas do movimento.

* 2. Acinética, que e o estudo da relacao existente entre as forcas que
atuam sobre um corpo, a massa do corpo e seu movimento. A
cinética € usada para prever o movimento causado por forcas
conhecidas ou para determinar as forcas necessarias para produzir

um dado movimento.



Revisao: cinematica do ponto (Fisica I)

(Tempo,) Posicao, velocidade, aceleracao em 1D — formulacao escalar
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Revisao: cinematica do ponto (Fisica I)

* Aceleracao e desaceleracao: ilustracoes

=Y



Cinematica do ponto: classes de movimento

¢
1. a = f(t). A aceleragao é uma dada fungdo de t. vV — Vg = J f(t) dt
0

dv = a dt
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Movimento retilineo uniforme

X t
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Movimento retilineo uniformemente acelerado
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Cinematica do ponto em 1D - exercicios

11.1 O 1]1()Vll]]€]]t() de uma particula é definido pela relagio

=1 ’51’ — 304 + 5t +10, onde x e t sdo expressos em metros e se-

g__,u ndm, respectivamente. Determine a posi¢iio, a velocidade e a ace-
leragiio da particula quando t = 4 s.

11.2 O movimento de uma particula é definido pela relagio x = 12t P 187
+ 2t +5, onde x e t sdo expressos em metros e segundos, respectiva-
mente. Determine a posigio e a velocidade quando a aceleracio for
igual a zero.

11.10 A aceleragio de uma particula é diretamente proporcional ao qua-
drado do tempo t. Quando ¢ = 0, a particula estd em x = 24 m.
Sabendo queem? = 06s,x =96 m e v= 18 m/s, expresse x e v em
termos de .



Cinematica do ponto em 1D - exercicios

11.33 Uma motorista entra em uma autoestrada a 45 km/h e acelera uni-
formemente até 99 km/h. Pelo hodémetro do carro, o motorista sabe
que percorreu 0,2 km enquanto acelerava. Determine (a) a acelera-
¢do do carro, (b) o tempo necessario para chegar a 99 km/h.

11.34 Um caminhao percorre 220 m em 10 s enquanto estd sendo desacele-
rado a uma taxa constante de 0.6 m/s”. Determine (a) sua velocidade
inicial, (b) sua velocidade final, (¢) a disténcia percorrida durante os
primeiros 1,5 s.

ﬁ DO
h &= (),() l]]r“v.\'ﬂ




Cinematica do ponto em 3D

* Posicao, velocidade, aceleracao - formulacao vetorial

Ar
v = lim A v = @
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Revisao: derivadas de funcdes vetoriais
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Componentes cartesianas de velocidade e aceleracao

r=xi+yj+zk

Yy




Cinematica do ponto em 3D - exercicios

11.99 Durante a entrega de jornais, uma garota joga um jornal com uma
velocidade horizontal v,. Determine o intervalo de valores de v, para

11.89 O mcw]mento de uma particula é definido pelas equagdes
que o jornal caia entre os pontos B e C.

x =4t — 5t + 5te Yy = 5¢t* — 15t, onde x e y sdo expressos em milime-
tros e ¢ é expresso em segundos. Determine a velocidade e a aceleragio
quando (a)t = 1s, (b)t =2s.

11.90 O movimento de uma particula é definido pelas equacdes
x=2cosmtey =1—4cos2mt, ondex ey sdo expressos em metros =

et € expresso em segundos Mostre que a trajetoria da partlcula é
parte da pardbola mostrada, e determine a velocidade e a aceleragao I
quando (@)t =0, (b)t = 1,5s. 350 mm
900 mm
11.94 O movimento amortecido de uma particula que vibra é definido pelo
vetor de posigio r = x;(1 — 1/t + 1)i + (™™ cos 2mt)j, onde
t é expresso em segundos. Para x; = 30 mm e ¢, = 20 mm, ¢
determine a posicdo, a velocidade e a aceleraciio da particula Vo
quando (@)t =0e(b)t =1,5s.
1.2m ¢ —
i 200 mm
200 mm
200 mm_—B'
~—— 9 1m




