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Momento Cultural
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CinéticaARCLab
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Aula passada…
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Trabalho Energia

Alternativa às Equações de movimento
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Objetivos da aula
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Definir trabalho e 
potência para 

partículas

Desenvolver o 
princípio do  

trabalho e energia
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Conteúdo 

- Trabalho de uma força 
- Potência e eficiência 
- Princípio do trabalho e energia
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- “Take-home messages” 
- Próxima aula
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Trabalho de uma força

Mucheroni, 2011

U =

Z r0

r
F · dr =

Z s2

s1

F cos✓ ds

FF

r

U

Joule 
(1 J = 1 N x 1 m)escalar
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Casos particulares

U =

Z r0

r
F · dr =

Z s2

s1

F cos✓ ds

força perpendicular 
ao movimento

U = 0
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Casos particulares

U = Fc cos✓

Z s2

s1

ds = Fc cos✓ �s

força constante e 

movimento retilíneo:

U =

Z r0

r
F · dr =

Z s2

s1

F cos✓ dsARCLab
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Casos particulares

U = �W �y

força peso: trabalho só na 

direção vertical:

U = Fc cos✓ �sARCLab
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Casos particulares

força de uma 

mola
Fs = ks

U =

Z s2

s1

Fs ds = k

Z s2

s1

s ds

U =
1

2
k
�
s22 � s21

�
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Potência!

Wartsila-Sulzer RTA96-C

110.000 cv

Emma Marsk Ship

1500 cv

W16 quad-turbocharged

2016 Bugatti Chiron
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Potência

P ⌘ dU

dt

Potência: 
taxa de variação temporal do trabalho

Watt 
(1 W = 1 J/s)

escalar

Horse power  
(1 HP = 746 W)ARCLab
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Potência

dU = F · dr

P =
F · dr
dt

= F · dr
dt

P = F · v

P ⌘ dU

dt
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Rendimento

✏ =
Psaida

Pentrada
6 1
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Princípio do trabalho e energia

UFR =

Z r2

r1

X

i

Fi · dr =

Z r2

r1

m
dv

dt
· dr

X

i

Z r2

r1

Fi · dr =

Z v2

v1

mv · dv

FR =
X

i

Fi =
d(mv)

dt2a lei de 
Newton:

U =

Z r0

r
F · dr =

Z s2

s1

F cos✓ ds

UFR =

Z r2

r1

X

i

Fi · dr =

Z r2

r1

m
dv

dt
· dr

X

i

Z r2

r1

Fi · dr =

Z v2

v1

mv · dv
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Princípio do trabalho e energia

X

i

Ui =
1

2
mv22 �

1

2
mv21

X

i

Ui = T2 � T1

T =
1

2
mv2

energia cinética:

X

i

Z r2

r1

Fi · dr =

Z v2

v1

mv · dv
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Princípio do trabalho e energia
X

i

Ui = T2 � T1

T1 +
X

i

Ui = T2
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“Take-home messages”
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Princípio do 
trabalho e 

energia

T1 +
X

i

Ui = T2

Doar não dói 
nada!
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Próxima aula…
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Introduzir forças 

consersativas e 

energia potencial  
(Cap. 14.5 e 14.6)

Desenvolver expressão 

para energia cinética  

em corpos rígidos 
(Cap. 18)
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Lista de exercícios para próxima aula…

14.44, 14.34, 14.23, 14.18, 14.13
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