Rotacao de Corpos Rigidos (Cap. 9)
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Exemplo: energia cinetica
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Analogia Translacao-Rotacao
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Aceleracao angular
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Aceleracao angular constante
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Analogas a correspondentes lineares



Aceleracao angular
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inércia




Momento de inércia

Roda de bicicleta Modelo (M, R) V= Z Am
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Dependencia do eixo de rotacao

Haltere




Momento de Inércia de distribuicao continua
de massa p(Xx,V,X)
Densidade no pto. x,y,z

|.=] R*dm= fff/Rdxdydz

dVv .
5, R=x"1)’ dV (elem. de volume)

(distancia ao eixo de rotacao, 2)

Exemplo: disco de densidade uniforme e raio R em rotacao
em torno do eixo de simetria
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Torque T
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Analogia Translacdo-Rotacao p <=mmp|
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Analogia Translacao-Rotacao
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Demonstracoes gerais

» Energia cinética de rotacao P
« Teorema dos Eixos Paralelos ‘i‘ Egi
=l oyt Md* T@Wi
 Torque resultante (c. rig.) :»'
* Energia cinética (K)- eixo movel (dir. fixa)
1 1

2 2
KZEMVCM—FEICM(U



	Slide 1
	Slide 2
	Slide 3
	Slide 4
	Slide 5
	Slide 6
	Slide 7
	Slide 8
	Slide 9
	Slide 10
	Slide 11
	Slide 12
	Slide 13

