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https://www.youtube.com/watch?v=IXtYYlEd2D4

Crash TestARCLab
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https://www.youtube.com/watch?v=On1CsbTwlDs

The Slow Mo GuysARCLab
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https://www.youtube.com/watch?v=On1CsbTwlDs
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https://www.youtube.com/watch?v=fh3aVKo90Bs

The HyQ legARCLab
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https://www.youtube.com/watch?v=fh3aVKo90Bs
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Momento linear
Também chamado de 

Quantidade de 
movimento

“Inércia"
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Momento linear

Constante na ausência de 
forças externas ao sistema
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Equação de movimento

FR = ma

X
F = FR =

d(L)

dt
=

d(mv)

dt

segunda 

lei X
F = FR =

d(L)

dt
=

d(mv)

dt
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Princípio do impulso e momento linear
X

F = FR =
d(L)

dt
=

d(mv)

dt
X

F dt = m dv

XZ t2

t1

F dt = m

Z v2

v1

dv

XZ t2

t1

F dt = mv2 �mv1
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Princípio do impulso e momento linear

XZ t2

t1

F dt = mv2 �mv1

mv1 +
XZ t2

t1

F dt = mv2
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Princípio do impulso e momento linear

m(vx)1 +
XZ t2

t1

Fx dt = m(vx)2

m(vy)1 +
XZ t2

t1

Fy dt = m(vy)2

m(vz)1 +
XZ t2

t1

Fz dt = m(vz)2
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Princípio do impulso e momento linear

mv1 +
XZ t2

t1

F dt = mv2I =

impulso 
linear
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Impulso linear

mv1 +
XZ t2

t1

F dt = mv2I =
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Princípio do impulso e momento linear
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Exemplo 15.1
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Problema 15.5
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Dúvidas?
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“Take-home messages”
princípio do impulso e momento linear

mv1 +
XZ t2

t1

F dt = mv2

para 
problemas 

que envolvam

força 
tempo 
velocidade
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Programa atualizado
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Próxima aula

conservação do 
momento linear colisões
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Projeto PJ7 - Catapulta Trebuchet

h"ps://www.youtube.com/watch?v=ApwIGvUjZoE

Maior trebuchet do mundo:ARCLab
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Grupos de 
6 a 8 pessoas

Projeto PJ7 - Catapulta Trebuchet
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Memorial de cálculos 
(cinemáticos e dinâmicos)

Projeto PJ7 - Catapulta Trebuchet

1. Making of da construção da catapulta
2. Validação experimental de resultados teóricosVídeo

Protótipo 1. Máximo contrapeso: 300g
2. Projétil: bolinha pula pula (~30g)
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Projeto PJ7 - Catapulta Trebuchet

avaliação

1. Originalidade do projeto da catapulta - 15%
2. Correção dos cálculos - 30%
3. Qualidade e criatividade do vídeo - 40%
4. Competição de alcance 
        1° lugar: 15% 
        2° lugar: 10% 
        3° lugar:   5%
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data de 
entrega 13/Nov

Quarta-feira

Projeto PJ7 - Catapulta Trebuchet

Trazer catapulta na aula!
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Lista de exercícios para próxima aula

15.06, 15.08, 15.24, 15.27, 15.29
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