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Os discos rolam sem escorregar sem perder 
contato com as respectivas superfícies.
Conhecida a velocidade angular 𝜔1 do disco de 
centro B, pede-se:

a) o centro instantâneo de rotação do disco 
de centro B ; 

b) o vetor velocidade do ponto B ;
c) o centro instantâneo de rotação da barra 

BC;
d) o vetor de rotação da barra BC ;
e) o vetor velocidade do ponto C ;
f) o CIR do disco de centro C ;
g) o vetor de rotação do disco de centro C ;
h) o vetor aceleração rotacional do disco de 

centro C ;
i) o vetor aceleração do ponto C ;
j) o vetor aceleração do CIR do disco de 

centro C.

Exercício
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Exercício

Ԧ𝑣𝐵 = −𝜔1𝑘 ∧ 𝐵 − 𝐴 = −𝜔1𝑘 ∧ 𝑅1Ԧ𝑗 ⟹ Ԧ𝑣𝐵 = 𝜔1𝑅1Ԧ𝑖 Ԧ𝑗
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𝐶𝐼𝑅𝑑𝑖𝑠𝑐𝑜𝐵 ≡ 𝐴

𝐶𝐼𝑅𝑏𝑎𝑟𝑟𝑎 ≡ 𝐸

Ԧ𝑣𝐵 = 𝜔𝐴𝐵𝑘 ∧ 𝐵 − 𝐸

𝜔1𝑅1Ԧ𝑖 = 𝜔𝐴𝐵𝑘 ∧ −𝐿𝑠𝑒𝑛𝜃Ԧ𝑗 = 𝜔𝐴𝐵𝐿𝑠𝑒𝑛𝜃Ԧ𝑖

𝜔𝐴𝐵 =
𝜔1𝑅1
𝐿𝑠𝑒𝑛𝜃

⟹ 𝜔𝐴𝐵 =
𝜔1𝑅1
𝐿𝑠𝑒𝑛𝜃

𝑘

Ԧ𝑣𝐶 = 𝜔𝐴𝐵𝑘 ∧ 𝐶 − 𝐸 =
𝜔1𝑅1
𝐿𝑠𝑒𝑛𝜃

𝑘 ∧ 𝐿𝑐𝑜𝑠𝜃Ԧ𝑖

Ԧ𝑣𝐶 =
𝜔1𝑅1𝑐𝑜𝑠𝜃

𝑠𝑒𝑛𝜃
Ԧ𝑗

𝜔2 = −
𝜔1𝑅1𝑐𝑜𝑠𝜃

𝑅2𝑠𝑒𝑛𝜃
𝑘

Ԧ𝑣𝐶 = 𝜔2𝑘 ∧ 𝐶 − 𝐷 = 𝜔2𝑘 ∧ −𝑅2Ԧ𝑖 = −𝜔2𝑅2Ԧ𝑗

𝜔1𝑅1𝑐𝑜𝑠𝜃

𝑠𝑒𝑛𝜃
Ԧ𝑗 = −𝜔2𝑅2Ԧ𝑗 ⟹

𝜔2 = −
𝜔1𝑅1𝑐𝑜𝑠𝜃

𝑅2𝑠𝑒𝑛𝜃
⟹

𝐶𝐼𝑅𝑑𝑖𝑠𝑐𝑜𝐶 ≡ 𝐷

Poisson no discão

Poisson na barra

Poisson na barra

Poisson no disquinho
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ሶ𝜔2 =
𝜔1
2𝑅1

2

𝐿𝑅2𝑠𝑒𝑛
3𝜃

𝑘

ሶ𝜔2 =
𝜔1𝑅1

𝑅2𝑠𝑒𝑛
2𝜃

𝜔1𝑅1
𝐿𝑠𝑒𝑛𝜃

𝑘 ⇒
ሶ𝜃 = +𝜔𝐴𝐵

Ԧ𝑎𝐶 =
𝑑 Ԧ𝑣𝐶
𝑑𝑡

=
𝑑
𝜔1𝑅1𝑐𝑜𝑠𝜃
𝑠𝑒𝑛𝜃
𝑑𝑡

= −
𝜔1𝑅1
𝑠𝑒𝑛2𝜃

ሶ𝜃Ԧ𝑗

Ԧ𝑎𝐶 = −
𝜔1𝑅1
𝑠𝑒𝑛2𝜃

𝜔1𝑅1
𝐿𝑠𝑒𝑛𝜃

Ԧ𝑗

Ԧ𝑎𝐶 = −
𝜔1
2𝑅1

2

𝐿𝑠𝑒𝑛3𝜃
Ԧ𝑗

Ԧ𝑎𝐷 = Ԧ𝑎𝐶 +
ሶ𝜔2 ∧ 𝐷 − 𝐶 + 𝜔2 ∧ 𝜔2 ∧ 𝐷 − 𝐶

Exercício

Ԧ𝑎𝐷 = −
𝜔1
2𝑅1

2

𝐿𝑠𝑒𝑛3𝜃
Ԧ𝑗 +

𝜔1
2𝑅1

2

𝐿𝑅2𝑠𝑒𝑛
3𝜃

𝑘 ∧ 𝑅2Ԧ𝑖 +
𝜔1
2𝑅1

2𝑐𝑜𝑠2𝜃

𝑅2
2𝑠𝑒𝑛2𝜃

𝑘 ∧ 𝑘 ∧ 𝑅2Ԧ𝑖 ⇒

𝜔2 = −
𝜔1𝑅1𝑐𝑜𝑠𝜃

𝑅2𝑠𝑒𝑛𝜃
𝑘

Ԧ𝑎𝐷 = −
𝜔1
2𝑅1

2𝑐𝑜𝑠2𝜃

𝑅2𝑠𝑒𝑛
2𝜃

Ԧ𝑖

ሶ𝜔2 = −
𝜔1𝑅1(−𝑠𝑒𝑛𝜃𝑠𝑒𝑛𝜃 − 𝑐𝑜𝑠𝜃𝑐𝑜𝑠𝜃)

𝑅2𝑠𝑒𝑛
2𝜃

. ሶ𝜃𝑘


