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Motivacao extra

r1anta = true
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Avaliacao

CIRCC OO 40% da nota final
Npart — O.5Nexer + O.5Npr0j

N = O-GNprovas — 0-4Npart
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Programa e calendario

Cinematica de um ponto material em 2D

29/07/2019
(/2019
057/08/2019
07/08/2019
12/08/2019

14/08/2019

Apresentacao e introducao
Nagthavera au e
Movimento retilineo: movimento continuo e irregular

Movimento curvilineo geral e componentes cartesianos
Movimento curvilineo: componentes normal, tangencial, e cilindricos
Movimento relativo: cabos, roldanas, sistemas em translacao
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Programa e calendario

#8
#9
#10

#11

Cinematica de um ponto material em 2D

19/08/2019
21/08 /2019

2/08/201¢
I8/0)5 201¢

;1 2016€
09/201¢
09/09/2019
11/09/2019
16;09/2019

18/09/2019

Movimentos de translacao e rotacao

Velocidade e aceleracao relativas, centro instantaneo de velocidade nula,
relerenciais em translacao

e-\l() ';' vera nl Q(-~“1‘lle—llif*‘ ] 1080 (erell
Nao havery@nla Semanaea Producac

Nao haverd aule FeriadOov— Semana da Patria

Movimento relativo de sistemas articulados
Buffer — Aula de exercicios

Fl

Correcao P1 em sala de aula
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Objetivos da aula

Introduzir os conceitos de Estudar o movimento de uma
posicao, desilocamento, particula ao longo de uma
velocidade e aceleracao. linha reta e representar este

movimento graficamente.
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Conteudo

Quuu@@uuus basicos

ueuu ento p@m analise
LruupUu

= Graficos s-t, v-t, a-t
- Graficos v-s, a-s
= Exemplos

.
SE
—
£
Q
=

Movimento
irregular

- “Take-home messages”
- Proxima aula...

I HITEED)
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Conteudo

- Conceltos basmos

vimento
continuo

Laboratorio de Controle de Robotica Avancada
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continuc

DOSSUl massa

Lembretes!
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(ponto material)

SEMO0501 — Prof. Dr. Thiago Boaventura

forma e dimensao
despreziveis

11



continuc

Movimentc
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Lembretes!
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continuc

Movimentc
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Posicdo

Lembretes!

(D

Velocidade

SEMO0501 — Prof. Dr. Thiago Boaventura

Aceleracao
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Posicao

ve tor @@@%@% gdos
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Movimentc

Posicao
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Deslocamento
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Deslocamento
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comprimento total da trajetoria
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Velocidade

veLlor
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Movimentc
conunuc

escalar
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Velocidade Velocidade media e
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Velocidade escalar meédia
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Aceleracao
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Aceleracao Desaceleracao
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Aceleracao
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Aceleracao constante

s € a4 = aC o

)
-
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Velocidade como uma funcao do tempo

S =8, TVl — ctz
Aceleragao constante 2

V=V, t a,

Aceleracao constante

=v2 +2a,_ (s — S,)

Aceleracao constante
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Conteudo

= Conceitos basicos
==Procedimento para analise

=
= S
D =
E S
= o
o

emplo

Laboratorio de Controle de Robotica Avancada
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Procedimento para analise

1 « cstabeleca uma coordenada de posicac s ao.longo da
trajetoria e especifigue/sua origem fixa e direcao positiva.

2. Visto que o movimento € ao longo de uma linha reta, as.quantidades vetoriais

de posicao, velocidade € aceleracao podem ser representadas como
grandezas escalares algébricas. Para trabalho analitico, o sentido de s, v e a €,

entao, definido por seus sinais algebricos.

3. O sentido positivo para cada um desses escalares pode ser indicado por uma
seta mostrada ao lado de cada equacao cinematica na forma que ela € aplicada.

() .
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Procedimento para analise

tinuo

(=)
—
(eb)
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1 « Sempre gue uma integracao for feita, € importante que a posicao € a

velocidade sejam conhecidas em dado instante de tempo a fim de se avaliar
OuU a constante de integracao, se uma integral indefinida for usada, ou 0s
imites de integragao, se for usada uma integral definida.

2. | embre-se de que as equacoes vistas anteriormente tém uso limitado.

Essas equacoes podem ser aplicadas somente quando a aceleracao e
constante e as condigoes iniciais sao s =s0ev =v0 quando t = 0.
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Conteudo

= Conceitos basicos
rocedimento para analis
emplo

=
= S
D =
E S
= o
o

Laboratorio de Controle de Robotica Avancada
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Exemplo 12.3

Vg = 75 Mm/s

g=9,81 m/s"

s, = 40 m

SB? Uc?
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Exemplo 12.3 - Resposta

SEMO0501 — Prof. Dr. Thiago Boaventura



Conteudo

- Graficos s-t, v-t, a-t

GraficoS\v-
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irregular
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Posicao

Movimento irregular

(D

Velocidade
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Movimento irregular

a (m/s%)
0,6
— I (S
10 30 )
Q
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v = 0,67 v=6
61—
f(s)

10 30
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Graficos s-t, v-t e a-t

_ds
- dt
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Graficos s-t, v-t e a-t
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Movimento
irregular

Graficos s-t, v-t e a-t
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Conteudo

r g a-1
- Graficos v-s, a-s
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Graficos v-s e a-S

da

T — R
L

a/ dS — U d/l} 40 Iyrla ds = —1(1’12—"’02)
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Graficos v-s e

a ds =v dv

a = v(dv/ds)

/

G "(%) dv

aceleracdao = velocidade vezes inclinagdo do grafico v—s
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irregular
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Conteudo

A

= Graficos s-t, v-t, a-t . a
= S\V-S, a-S |
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2 Avancada
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Exemplo 12.6
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Exemplo 12.6 - Resposta
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Conteudo

- “Take-home messages”

= Proxima aula...
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Conclusao
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“Take-home messages”

© @

Posicdo Velocidade
V=V, T da.l
Aceleracao constante dv
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Ve =vp + 2a, (s — S,)

Aceleracao constante
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“Take-home messages”
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Lista de exercicios para proxima aula...

X

12.10, 12.17, 12.25, 12.99, 12.70
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