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Vetores e métrica
B

FIGURE 8-1 Types of translational motion. A. Straight-line ar rectilinear moton. B. Curviinear motion. In both A and B, the motion from ﬁ-.1 to A and E1 to B_ is the same and
occurs in the same amount of time.
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Grandeza Vetorial

 Algumas vezes necessitamos mais
que um numero e uma unidade para
representar uma grandeza fisica.

« Sendo assim, surgiu uma
representacao matematica que
expressa outras caracteristica de
uma grandeza... O VETOR



O que é um Vetor?

E um ente matematico representado por um
segmento de reta orientado. E tem algumas
caracteristicas basicas.

Possui modulo.
Tem uma direcao.
E um sentido.

Direcao da

Maodulo
Reta Suporte



Representacdo de uma
Grandeza Vetorial

« As grandezas vetorial sao representadas da seguinte
forma: a letra que representa a grandeza, e uma a
“flechinha” sobre a letra. Da seqguinte forma...



Comparagao entre vetores

« Vetores Iguais

Mesmo Moddulo
Mesma Direcao
Mesmo Sentido

— —

a=>b

O vetor a € igual ao vetor b.



Comparagz’io entre vetores
» Vetores Opostos  _,

-------------- :a—g----------- r
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i c i
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| — — ! .
Sobre os vetores b e c podemos afirmar:

Tem o mesmo modulo, mesma diregcao mas
sentidos opostos.

— — —

a=b=-c

O vetor €’ é oposto aos vetores a e b.



Soma Vetorial

« A soma vetorial produz um vetor
resultante.

e« O vetor resultante seria como se
todos os vetores envolvidos na soma

fossem substituidos por um, e este
tivesse o0 mesmo efeito.

- Formas para a soma de vetores.



Regra do Poligono

. E utilizada na adicdo de qualquer quantidade de vetores.
« Exemplo:

—>

Determinarmos asomaa + b + C

Posicionar cada vetor junto ao outro de forma que a
extremidade de um vetor coloca-se junto a origem do outro.

E o vetor soma, ou também chamado vetor resultante, sera o
vetor que une a origem do primeiro do primeiro com a
extremidade do ultimo, formando assim um poligono.



Fazendo a Soma através da
Regra do Poligono

S
a



Regra do Paralelogramo

« Utilizada para realizar a adicao de apenas dois vetores.
« Exemplo:

a

Determinar a soma a + b.

Posicionar a origem dos dois vetores no mesmo ponto e tracar
uma reta paralela a cada um passando pela extremidade do

outro.

O vetor resultante, sera o vetor que une a origem dos dois
vetores com o cruzamento das duas retas paralelas a cada
vetor, formando assim um paralelogramo.



Fazendo a Soma através da
Regra do Paralelogramo

Reta Paralela ao vetor b e_aue passa pela
extremidade do vetor a. —

_>
Reta Paralela ao vetor a e que

— passa pela extremidade do vetor
b e

E o mddulo, ou seja, o valor desse vetor resultante
sera dado por:

RZ 3’+ b’+ 2.a.b.cos a




Regra do Paralelogramo: Casos
Particulares

:Sendo assim, qualquer
:que seja o angulo entre :
:0s dois vetores o valor
:da resultante sera:




Subtracao de vetores

« Considere os dois vetores a seguir:

b
L —

Realizar a subtracao, a- E: é como somar a mais um
vetor de mesma intensidade, mesma direcao mas de
sentido oposto ao do vetor b originalmente
representado.

Na realidade, estaremos fazendo a adicao do vetor a
com um vetor oposto ao vetor b (a + (-b) ).



Fazendo a Subtracédo de
Vetores
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FIGURE 8-3 The quadrants and signs of the coordinates in a two-dimensional coordinate system.
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FIGURE 8-2 A, A two-dimensional reference system that defines the motion of all digitized points in a frame. B. A two-dimensional reference system placed at the knee joint
center with the y-axis defining the long axis of the tibia.
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FIGURE 8-4 A three-dimensional coordinate system.
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FIGURE 8-5 A two-dimensional coordinate system illustrating the ordered pair of numbers defining a point relative to the origin.
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Grandezas Escalares

e Na matematica, na informatica, e na fisica
uma grandeza escalar é definida quando
precisamos somente de um valor numeérico
associado a uma unidade de medida para
caracterizar uma grandeza fisica.

* Exemplo:
* tempo, massa, energia, temperatura, etc.



Métricas: posicao, deslocamento e
distancia
* Posicao: localizacao no espaco em relacao a
uma referéncia.

! O que é movimento?




Meétricas: posicao, deslocamento e
distancia
* Deslocamento: medido em uma linha reta a
partir de uma posicao até a posicao seguinte.

——
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|




Meétricas: posicao, deslocamento e
distancia
 E o comprimento propriamente dito do
caminho percorrido.

\—'—I

10 m

Qual foi o deslocamento?
Qual foi a distancia percorrida?
Qual é escalar e qual é vetorial?
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Variacoes na posicao
As = 5 — 5
Ax = xp — X
Ay = yr =i

Deslocamento resultante

r=VAx2 + Ay’



Vetores: operacoes

Soma
Subtracao
Multiplicacao e divisao por uma escalar

Produto escalar (produto interno) e produto
vetorial (produto externo)

Exemplos no quadro?



Produto interno

=[1,0, 0]
=[0,1,0]
=[0,0, 1]
D=[0.5,0.5,0]




Produto vetorial

1,0,0
0,1,0]
=[0,0,1
D=[0.5,0.5, 0]




Velocidade Escalar e Velocidade
Vetorial

distance
speed = —
time
displacement
v = .
nme

positiony = position;

P =

time at final position — time at initial position

change in position

change in time
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FIGURE 8-18 Local extrema (slope 0) on a position-time graph
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