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Princípio do impulso e momento linear
princípio do impulso e momento linear

mv1 +
XZ t2

t1

F dt = mv2

para 
problemas 

que envolvam

força 
tempo 
velocidade

impulso 
linear
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https://g1.globo.com/sp/sao-carlos-regiao/noticia/2019/11/01/tijolos-de-fachada-de-
restaurante-caem-em-calcada-no-centro-de-sao-carlos.ghtml

h"ps://www.dropbox.com/s/8pzox3aumvmj9kx/quedaFachada.mp4?dl=0
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Conservação do momento linear

mv1 +
XZ t2

t1

F dt = mv2

0

X
mi(vi)1 =

X
mi(vi)2

mv1 = mv2ARCLab
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h"ps://www.youtube.com/watch?v=hMjL76obRLI

Explosão melanciaARCLab
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Problema 15.32
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Problema 15.32
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h"ps://www.youtube.com/watch?v=00I2uXDxbaE

Bola de golf - 40.000 FPS

Bola de golf - 100.000 FPS
h"ps://www.youtube.com/watch?v=JT0wx27J9xs
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Impacto central

Plano de impacto

Linha de impacto
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Impacto oblíquo

Plano de impacto

✓ �
Linha de impactoARCLab
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Características do impacto
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Características do impacto

mA(vA)1 �
Z

P dt = mAv
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Características do impacto

mAv �
Z

R dt = mA(vA)2
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Características do impacto

e =

R
R dtR
P dt

coeficiente de deformação
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Características do impacto

coeficiente de deformação

e =
(vB)2 � (vA)2
(vA)1 � (vB)1ARCLab
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Coeficiente de deformação

0  e  1

e = 0

impacto  
inelástico 
(plástico)

e = 1

impacto  
elástico
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Problema 15.32

ARCLab
Laboratório de Controle de Robótica Avancada



SEM0501 — Prof. Dr. Thiago BoaventuraARCLab

Lista de exercícios para próxima aula…

15.38, 15.42, 15.46, 15.59, 15.83
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