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Cinematica de um
ponto material em 2D
(Cap. 12)

Cinematica de um
corpo rigido em 2D
(Cap. 16)

Prova

#8

SL
w

#10

Cronograma atualizado

29/07/2019

05/08,/2019
07/08/2019
12/08/2019
14/08/2019
19/08/2019

21/08/2019
967 '

IR/NR/2019

09/09/2019

11/09/2019
16/09/2019

18/09/2019

Apresentacao e introducao

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

PJ1 - Elaboracao de exercicio sobre cineméatica de ponto material

Movimentos de translacao e rotacao
N a . a2 Phoducae

Nao DeI Producao

Velocidade e aceleracao relativas, centro instantaneo de velocidade nula,

referenciais em translacao
Movimento relativo de sistemas articulados
PJ2 - Cinemaéatica de corpo rigido

Pl
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Cronograma atualizado

Eq. do movimento em  #12  23/09/2019 Leis de Newton, equacao de movimento em coordenadas Cartesianas e
2D (Cap. 13 e 17) tangente/normal (ponto material)
#13  25/09/2019 Equacoes de movimento coordenadas polares/cilindricas (ponto material),
Momento de Inércia
#14  30/09/2019 Equacoes de movimento: translacao (corpo rigido)
#15 02/10/2019  Equacoes de movimento: rotacao (corpo rigido)
#16 ~07/10/2019 @ PJ3 - Equacao de movimento

Trabalho e energiaem = #17  09/10/2019 Principio do trabalho e energia (ponto material)
2D (Cap. 14 e 18)  #18 = 14/10/2019 = Forcas conservativas, conservacao da energia (ponto material)
#19  16/10/2019  Principio do trabalho e energia, conservagao da energia (corpo rigido)
#20  21/10/2019 PJ4 - Trabalho e energia
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Impulso e quantidade
de movimento em 2D
(Cap. 15 e 19)

Revisao geral

Prova

Janta da consagracao

Prova de recuperacao

Cronograma atualizado

23/10/2019

30/10/2019
11/201

06/11,2019

11/11/2019

13/11/2019
18/11/2019
20112019
25/11/2019

30/11/2019
Marco /2020
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Principio do impulso e quantidade de movimento (ponto material)

vl lavieial alldla -
Conservacao da quantidade de movimento, colisao (ponto material)

A I ('} | )

Quantidade de movimento e momento angular (ponto material)
Principio do impulso e gquantidade de movimento linear e angular para
corpos rigidos
PJ5 - Impulso e quantidade de movimento
Cinematica e cinética
P2
Correcao P2 em sala de aula
Jantar por conta do professor - cardapio a ser definido.

PRec
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Corpo rigido

corpo cuja forma nao
varia quando submetido
a acao de forcas externas
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Corpo rigido

distancia entre diferentes
particulas permanece invariavel
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Corpo rigido?
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Corpo rigido
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Corpo rigido

3=od
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Conteudo

= Tipos de movimentos
A

= Em torno de um eixo fixo
= Movimento de um ponto P
= Exemplo

LED

0

= “Take-home messages”

I HITEED)

SEMO0501 — Prof. Dr. Thiago Boaventura 10/ 51



Conteudo

= [Iipos de movimentos
slaca

nslace :
Laboratorio de Controle de Robotica Avancada
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Cliff jumping
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Cliff jumping
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Tipos de movimento

<@

1. Tronsiocgo reftilinec
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Tipos de movimento

o

Y O

NN
RN &z

@z
/ ///,(// % / ///,\/% / ///,\/% P> % 7 / //h\/%

SEMO0501 — Prof. Dr. Thiago Boaventura 15/ 51



Tipos de movimento

0
/ /”l\,% / //0(// 5 / -
3. Rerocoo e
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Tipos de movimento
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Tipos de movimento

[0

A
F

Intraduca
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Conteudo

= [lipos de movimentos
Inslacac

o
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Laboratorio de Controle de Robotica Avancada
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Translacao

Introducac

I'pi4

Sistema de
coordenadas de translacao

Sistema de
coordenadas fixo

I'p =T'A TTpB/A
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Translacao

Introducac

x’

Sistema de
coordenadas de translacao

Sistema de
coordenadas fixo

I'p =TA TYp/A

e —

v =Vvy+drg,a/dt

VB — VA
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Introducac

( /5 EESC - USP

Translacao

Ip/4

x’

Sistema de
coordenadas de translacao

Sistema de
coordenadas fixo

I'p =TATYRB/A

VB — VAQ

S ——

AR — dAg
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Translacao

Introducac

x’

Sistema de
coordenadas de translacao

Sistema de
coordenadas fixo

'p =TA TIB/A VB = Vg ap — ap

o — — = S ————— E—————, I ——— e ————

translac;ao roclos oS pontos de um corpo rigico se
: i 0 mesma velocidade @ aceleracdo
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Conteudo

Intrc

= Em torno de um eixo fixo

Movimehnto nia

I =——YV & _ .- _w'_ww _

1l AalhAvatrAviAaA AA MNMAnvtrvrAlaA AA DA A
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Rotacao em torno de um eixo fixo
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Movimento anqular

oS Imhas @%
- COrpos soirem
mowmento
anguiar
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Posi¢ao angular

dé
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)
referéncic
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Deslocamento angular
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Velocidade angular
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Aceleracao angular
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Movimento angular

L e —E

SEMO0501 — Prof. Dr. Thiago Boaventura 31/ 51



Movimento angular

adt = wdw
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Movimento angular

do

Wl = (W =
. at
|a|_&_dw
- dt
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Movimento angular com aceleracao constante

W= W, + aLt

0 =6, + wit + -;-a(.t"'

w” = wg + 2a.(6 - 6,)

Aceleracao angular constante
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Conteudo

Intrc

r 10 eIxe

= Movimento de um ponto P

I =——YV & _ .- _w'_ww _

1l AalhAvatrAviAaA AA MNMAnvtrvrAlaA AA DA A
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Posicao e deslocamento

NI
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Posicao e deslocamento
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Velocidade
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Velocidade

(=)
=
=

distance traveled

e e ——_—_—————_—_—
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Velocidade

V=WXTIp

| xt.!.%y
Cr v = wrp sen(¢)

N r=rp sen(o)

/
! V= Wr




Aceleracao

2
: v
a—=aiu +apuy A =V ap = —
\ N Py
dw

0o =T U = Wr Loy
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Aceleracao

_dw

T

V=WXTrp — —
—_— dI‘p_
@—V

a_dV_dwxr —I—derP
gt Todt s dt

a=aXrp+wXx (wXxrp)
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Aceleracao

. m
==i=9u — 3 =

i a aXI'p wx(wxrp
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Aceleracao

I a:axrp+wx(wxrp)
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Conteudo

=)
)
=

A

= Fm torno de um.cixn fixo a
B 3nto'de um ponta P _

— 0 _
= EXemplio

2 Avancada
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Exemplo 16.2
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Exemplo 16.2

— 2,84 m/s”

= 1,06 m/s

. —
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Conteudo

= “Take-home messages”
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“Take-home messages”

Trajetoria de translacao retilinea

(a) (b)
\

A
)

.

Trajetoria de translagao curvilinea

[ ]

_—
—
A

~

~

Rota¢ao em torno de um eixo fixo Movimento plano geral

(<) (d) 19751




“Take-home messages”

Rotacdo em torno de um eixo fixo

w = db/dt W=, + ot
o = dw/dt ou 0 =0,+ wi + -é- ot
a db = w dow W’ =w; + 2a.(60 - 6,)

a. Constante

V= @r a,=ar,d, = wr
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Lista de exercicios para proxima aula...

X

16.1, 16.21, 16.18, 16.31, 16.36
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