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INSTRUÇÕES

• Esta avaliação tem duração de 120 minutos e é composta por 3 questões.

• Não é permitido utilizar dispositivos eletrônicos ou consultar materiais externos.

• As resoluções podem ser deixadas a lápis.

• O aluno pode resolver as questões na ordem de sua preferência, usando frente e verso.
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(1) Sistemas de forças e estática
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(2) Cinemática do ponto
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®vP · (P − Q) = ®vQ · (P − Q) ®vP = ®vQ + ®ω ∧ (P − Q) ®aP = ®aQ + ®α ∧ (P − Q) + ®ω ∧ [ ®ω ∧ (P − Q)]
(3) Cinemática do corpo rígido e composição de movimentos
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𝑚®aG = ®Rext d ®HP

d𝑡
+ ®vP ∧ (𝑚®vG) = ®Mext

P Δ𝑇 =𝑊 ext +𝑊 int

(4) Teoremas da dinâmica
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Trabalho de esforços conservativos

(5) Dinâmica do corpo rígido
®HP =𝑚(G − P) ∧ ®vP + JP( ®ω) 𝑚(G − P) ∧ ®aP + JP( ®α) + ®ω ∧ JP( ®ω) = ®Mext
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Movimento no plano xy
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(6) Momentos e produtos de inércia
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(7) Propriedades inerciais de sólidos homogêneos (de massa𝑚 e dimensões indicadas)
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Placa triangular isósceles
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Para corpos modelados como placas sobre o plano xy: 𝐽Gz = 𝐽Gx + 𝐽Gy
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