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Motivação extra
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janta = true
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Avaliação
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2 Provas:  60% da nota final

Participação:  40% da nota finalARCLab
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SEM0501 — Prof. Dr. Thiago Boaventura

Programa e calendário
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Cinemática de um ponto material em 2D
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Programa e calendário
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Cinemática de um ponto material em 2D
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CinemáticaARCLab
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Objetivos da aula
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Introduzir os conceitos de 
posição, deslocamento, 
velocidade e aceleração.

Estudar o movimento de uma 
partícula ao longo de uma 

linha reta e representar este 
movimento graficamente.
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o- “Take-home messages” 
- Próxima aula…

Conteúdo 

- Gráficos s-t, v-t, a-t 
- Gráficos v-s, a-s 
- Exemplos

- Conceitos básicos 
- Procedimento para análise 
- Exemplo
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Conteúdo 
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Lembretes!
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Partícula  
(ponto material)

forma e dimensão 
desprezíveis

possui massa
ARCLab
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Lembretes!
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Somente no 

PLANO

2D!
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Lembretes!
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Cinemática retilínea

Posição AceleraçãoVelocidade
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Posição
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sistema de 
coordenadasOve ortARCLab

Laboratório de Controle de Robótica Avancada



SEM0501 — Prof. Dr. Thiago Boaventura

M
ov

im
en

to
 

co
nt

ín
uo

Co
nc

lu
sã

o
Co

nc
lu

sã
o

M
ov

im
en

to
 

irr
eg

ul
ar

Deslocamento
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ve ort

distância percorrida: 
comprimento total da trajetória escalar
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Velocidade
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v =
ds

dt

ve orest escalar
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Aceleração
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a =
dv

dtARCLab
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Aceleração
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v =
ds

dt
a =

dv

dt

relação diferencial 
importante:

a ds = v dv
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Aceleração constante
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v =
ds

dt
a =

dv

dt
a ds = v dv

se a = aC …

… podem ser 
integradas!
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Velocidade como uma função do tempo
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Conteúdo 
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Sistema de coordenadas

Procedimento para análise
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1. Estabeleça uma coordenada de posição s ao longo da 
trajetória e especifique sua origem fixa e direção positiva.

2. Visto que o movimento é ao longo de uma linha reta, as quantidades vetoriais 
de posição, velocidade e aceleração podem ser representadas como 
grandezas escalares algébricas. Para trabalho analítico, o sentido de s, v e a é, 
então, definido por seus sinais algébricos.

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

O

+
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Equações cinemáticas 

Procedimento para análise
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1. Sempre que uma integração for feita, é importante que a posição e a 
velocidade sejam conhecidas em dado instante de tempo a fim de se avaliar 
ou a constante de integração, se uma integral indefinida for usada, ou os 
limites de integração, se for usada uma integral definida.

2. Lembre-se de que as equações vistas anteriormente têm uso limitado. 
Essas equações podem ser aplicadas somente quando a aceleração é 
constante e as condições iniciais são s = s0 e v = v0 quando t = 0.
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Exemplo 12.3
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va = 75 m/s

sa = 40 m

g = 9, 81 m/s2

sB? vC?

ARCLab
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Exemplo 12.3 - Resposta
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sB = 327 mARCLab
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Conteúdo 
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- Gráficos v-s, a-s 
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Movimento irregular
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Posição AceleraçãoVelocidade

Não podem ser descritas 

somente com 1 função!
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Movimento irregular
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Gráficos s-t, v-t e a-t
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v =
ds

dt
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Gráficos s-t, v-t e a-t
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Gráficos s-t, v-t e a-t
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a =
dv

dt
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Gráficos v-s e a-s
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a ds = v dv
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Gráficos v-s e a-s
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a ds = v dv
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Exemplo 12.6
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Construa os 
gráficos v-t 
e a-t para  
0 < t < 30 s
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Exemplo 12.6 - Resposta
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Posição AceleraçãoVelocidade

v =
ds

dt
a =

dv

dt
a ds = v dv

constanteARCLab
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v =
ds

dt
a =

dv

dt
a ds = v dv

movimento 
irregular
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Lista de exercícios para próxima aula…
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12.10, 12.17, 12.25, 12.59, 12.70
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