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X
F = FR =

d(L)

dt
=

d(mv)

dt

FR = ma

FR = MaG
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Aula passada…
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Coordenadas retangulares
movimento retilíneo

Coordenadas normais e tangenciais
movimento curvilíneo
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Exercício valendo nota
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Hoje!
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Coordenadas polares/cilíndricas (Cap. 13.6)

movimento angular e radial
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Hoje!
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Definir momento 
de inércia  

(Cap. 17.1)
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- “Take-home messages” 
- Próxima aula

- Equações de movimento 
- Exemplo
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Equações de movimento em coordenadas cilíndricas

10

X
Fr = mar

X
F✓ = ma✓

X
Fz = maz

X
F = ma

ar = r̈ � r✓̇2

a✓ = r✓̈ + 2ṙ✓̇
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Problema 13.95
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Momento de inércia
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corpo rígido
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Momento linear
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Também chamado de 
Quantidade de 

movimento
“Inércia"

m

v

M

v
L L

L = mv
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Momento angular
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Momento linear:

Momento angular:

v

L = mv
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Momento angular
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Momento linear:

Momento angular:

v

L = mv

{

momento de 
inércia
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Momento de inércia
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Momento linear:

Momento angular:

v

L = mv

medida da resistência 
de um corpo a uma 

aceleração angular
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Momento de inércia
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Momento de inércia
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depende da: 
distancia do eixo de rotação 

ARCLab
Advanced Robotics Control Laboratory



SEM0501 — Prof. Dr. Thiago BoaventuraSEM0501 — Prof. Dr. Thiago Boaventura

Co
or

de
na

da
s 

cil
ín

dr
ica

s
Co

nc
lu

sã
o

M
om

en
to
 

de
 In

ér
cia

/ 42ARCLab

Momento de inércia
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v

depende do:  
eixo de rotação 

v
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Momento de Inércia
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Momento de inércia em função da densidade
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Elemento de casca
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Elemento de disco
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Teorema dos eixos paralelos
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pode-se determinar o momento de inércia 

em relação a um eixo paralelo)
ARCLab
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Corpos compostos
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Exemplo 17.1
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Problema 17.1
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Tabela - Momento de Inércia
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Tabela - Momento de Inércia
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Tabela - Momento de Inércia
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Tabela - Momento de Inércia

34

ARCLab
Advanced Robotics Control Laboratory



SEM0501 — Prof. Dr. Thiago BoaventuraSEM0501 — Prof. Dr. Thiago Boaventura

Co
or

de
na

da
s 

cil
ín

dr
ica

s
Co

nc
lu

sã
o

M
om

en
to
 

de
 In

ér
cia

/ 42ARCLab

Problema 17.21
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“Take-home messages”
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v
medida da resistência 

de um corpo a uma 

aceleração angular

Momento angular:
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Próxima aula

38

X
F = FR =

d(L)

dt
=

d(mv)

dt

Equação de movimento 

rotacional
Equação de movimento 

translacional
(Cap. 17.2 e 17.3)ARCLab
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Lista de exercícios para próxima aula…
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17.2, 17.4, 17.12, 17.19, 17.23
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