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Definição?

corpo cuja forma não 
varia quando submetido 
à ação de forças externas
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!6

d

P2

P1

distância entre diferentes 
partículas permanece invariável

modelo 
idealizado!ARCLab
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- Em torno de um eixo fixo 
- Movimento de um ponto P 
- Exemplo
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- “Take-home messages”

/ 51

- Tipos de movimentos 
- Translação

!10

ARCLab
Laboratório de Controle de Robótica Avancada



Conteúdo 

SEM0501 — Prof. Dr. Thiago Boaventura

Co
nc

lu
sã

o
Ro

ta
çã

o

/ 51

In
tro

du
çã

o- Tipos de movimentos 
- Translação

!11

ARCLab
Laboratório de Controle de Robótica Avancada



SEM0501 — Prof. Dr. Thiago Boaventura

In
tro

du
çã

o
Co

nc
lu

sã
o

/ 51

Ro
ta

çã
o

Cliff jumping

!12

ARCLab
Laboratório de Controle de Robótica Avancada



SEM0501 — Prof. Dr. Thiago Boaventura

In
tro

du
çã

o
Co

nc
lu

sã
o

/ 51

Ro
ta

çã
o

Cliff jumping

!13

ARCLab
Laboratório de Controle de Robótica Avancada



SEM0501 — Prof. Dr. Thiago Boaventura

In
tro

du
çã

o
Co

nc
lu

sã
o

/ 51

Ro
ta

çã
o

Tipos de movimento

!14

1. Translação retilínea 
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2. Translação curvilínea 
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3. Rotação em torno de um eixo
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4. Movimento plano geral 
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rB = rA + rB/A
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rB = rA + rB/A

vB = vA + drB/A/dt

vB = vA

intensidade 
e direção 

constantes!
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rB = rA + rB/A

vB = vA

aB = aA
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rB = rA + rB/A vB = vA aB = aA

na translação, todos os pontos de um corpo rígido se 
deslocam com a mesma velocidade e aceleração 
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ponto P localizado 
no corpo se desloca 

ao longo de uma 
trajetória circular.
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apenas linhas ou 
corpos sofrem 

movimento 
angular
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✓
a partir de uma 
referência fixa
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d✓
|d✓| = d✓
direção: regra 
da mão direita
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direção: regra 
da mão direita

!
|!| = ! =

d✓

dt
ARCLab

Laboratório de Controle de Robótica Avancada



SEM0501 — Prof. Dr. Thiago BoaventuraSEM0501 — Prof. Dr. Thiago Boaventura

In
tro

du
çã

o
Co

nc
lu

sã
o

/ 51

Ro
ta

çã
o

Aceleração angular
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|↵| = ↵ =
d!

dt
=

d2✓

dt2

↵
direção: regra 
da mão direita
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! ↵
|!| = ! =

d✓

dt
|↵| = ↵ =

d!

dt
=

d2✓

dt2

v =
ds

dt
a =

dv

dt

d✓

v =
ds

dt
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a ds = v dv

↵d✓ = !d!
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↵d✓ = !d!

|!| = ! =
d✓

dt

|↵| = ↵ =
d!

dt
=

d2✓

dt2ARCLab
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Posição: r
ARCLab
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Posição: r
Deslocamento:

ds = r d✓
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ds = r d✓

ds

dt
= r

d✓

dt

v = !r
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v = ! ⇥ rP

v = !rP sen(�)

r = rP sen(�)

v = !r
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v = !r

a = atut + anun at = v̇ an =
v2

⇢

⇢ = r |↵| = ↵ =
d!

dt
=

d2✓

dt2

at = ↵r an = !2r
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v = ! ⇥ rP

a =
dv

dt
=

d!

dt
⇥ rP + ! ⇥ drP

dt

|↵| = ↵ =
d!

dt
=

d2✓

dt2

drP
dt

= v = ! ⇥ rP

a = ↵⇥ rP + ! ⇥ (! ⇥ rP )
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a = ↵⇥ rP + ! ⇥ (! ⇥ rP )

↵rP sen(�)

at = ↵r

!2rP sen(�)

an = !2r

at an

a = at + an
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a = ↵⇥ rP + ! ⇥ (! ⇥ rP )

a = ↵⇥ r� !2r

at an
an = !2rARCLab
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↵A = 2 rad/s2

|vP | =? |aP | =?ARCLab
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|aP | = 2, 84 m/s2

|vP | = 1, 06 m/sARCLab
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Lista de exercícios para próxima aula…
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16.1, 16.21, 16.18, 16.31, 16.36 
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