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Objetivo

Ref: Hibbeler, Trindade 

(http://www.scielo.br/scielo.php?script=sci_arttext&pid=S0100-73862000000200015) e 

MIT (http://ocw.mit.edu/courses/aeronautics-and-astronautics/16-07-dynamics-fall-

2009/lecture-notes/ )

http://www.scielo.br/scielo.php?script=sci_arttext&pid=S0100-73862000000200015
http://ocw.mit.edu/courses/aeronautics-and-astronautics/16-07-dynamics-fall-2009/lecture-notes/


Cinemática de Corpos Rígidos – 3D

Rotações Finitas                                       ??𝜃𝑥  𝑖 + 𝜃𝑦  𝑗 = 𝜃𝑦  𝑗 + 𝜃𝑥  𝑖

Podemos trabalhar com elas como se fossem vetores? 
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Rotações Finitas                                       ??𝜃𝑥  𝑖 + 𝜃𝑦  𝑗 = 𝜃𝑦  𝑗 + 𝜃𝑥  𝑖

Podemos trabalhar com elas como se fossem vetores? NÃO!



Cinemática de Corpos Rígidos – 3D

Ângulos de Euler 

Para definir a matriz de rotação precisamos definir a 

ordem da rotações finitas.
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Para definir a matriz de rotação precisamos definir a 

ordem da rotações finitas.

Ângulos de Euler = R=BCD
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Ângulos de Bryant
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Teorema de Euler. Qualquer rotação ao redor de um ponto 

fixo de um corpo rígido pode ser descrito por uma rotação 

ao redor de um eixo e um ângulo ao redor desse eixo. 

Eixo Instantâneo de Rotação !

Posso então descrever as rotações 

usando esse conceito.

As possibilidades são várias. 

Para mais infos leiam o paper do Trindade, por exemplo.
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Ref: Hibbeler
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Eixo em translação e rotação

Cinemática de Corpos Rígidos – 3D



No momento, eu sei as matrizes

de rotação e as equações. Para

usa-las eu preciso conhecer as

velocidades e acelerações.

Cinemática de Corpos Rígidos – 3D

Rotações finitas não podem

ser tratadas como vetores.

Mas as infinitesimais podem!
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Rotações finitas não podem

ser tratadas como vetores.

Mas as infinitesimais podem!
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Retirado de Trindade

Posição relativa:

Velocidade Relativa:

e
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Posição relativa:

Velocidade Relativa:

e

Aceleração Relativa
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Conclusão:

• A cinemática de partículas (2D e 3D) e a de corpo rígido 

(2D) são facilmente implementadas 

• O formalismo necessário para a cinemática 3D de corpos 

rígidos é maior

• Muitos softwares podem ser utilizados para essa avaliação 

(MuJoCo, Adams, SimMechanics, etc.)




