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Controlando impactos em robótica
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Momento linear
Também chamado de 

Quantidade de 
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“Inércia"
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Momento linear

Constante na ausência de 
forças externas ao sistema
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Equação de movimento
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Princípio do impulso e momento linear
X

F = FR =
d(L)

dt
=

d(mv)

dt
X

F dt = m dv

XZ t2

t1

F dt = m

Z v2

v1

dv

XZ t2

t1

F dt = mv2 �mv1
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Princípio do impulso e momento linear

XZ t2

t1

F dt = mv2 �mv1

mv1 +
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F dt = mv2
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Princípio do impulso e momento linear

m(vx)1 +
XZ t2

t1

Fx dt = m(vx)2

m(vy)1 +
XZ t2

t1

Fy dt = m(vy)2

m(vz)1 +
XZ t2

t1

Fz dt = m(vz)2
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Princípio do impulso e momento linear

mv1 +
XZ t2

t1

F dt = mv2I =

impulso 
linear
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Impulso linear

mv1 +
XZ t2

t1

F dt = mv2I =
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Princípio do impulso e momento linear
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Exemplo 15.1
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Problema 15.5
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Dúvidas?
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“Take-home messages”
princípio do impulso e momento linear

mv1 +
XZ t2

t1

F dt = mv2

para 
problemas 

que envolvam

força 
tempo 
velocidade
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Programa atualizado
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Próxima aula

conservação do 
momento linear colisões
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Lista de exercícios para próxima aula

15.06, 15.08, 15.24, 15.27, 15.29
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Exercício valendo nota
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Problema 15.5
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