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Na dinâmica de corpos rígidos, uma força externa 
pode influenciar na rotação e na translação 
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Na translação 

𝐹𝑟 = 𝐹𝑖 = 𝐹 + 𝑃 + 𝑁 = 𝑚𝑎 

Em y 

𝑁 − 𝑃 = 0 

Em x 

𝐹 = 𝐹0 = 𝑚𝑎𝑐𝑚 
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pois 𝑣𝑖 = 0 

𝐹0 = 𝑚
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Na rotação 

r 

F 

y 

x 
z 

P 

N 

τ𝑃 = τ𝑁 = 0 𝑁.𝑚 porque estão apontando em  
direção ao ponto de referência ; 

Em relação ao centro da bola 

τ𝑟 = 𝜏𝐹  

τ𝑟 = τ𝑖 = τ𝐹 + τ𝑃 + τ𝑁 = 𝐼 𝛼 
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ℎ = 𝑟 + 𝑏 

𝑏 = ℎ − 𝑟 

𝑏 = ℎ − 𝑟 𝑦  ^ 

τ𝑟 = 𝜏𝐹 = 𝑏 × 𝐹 = ℎ − 𝑟  𝑦 × 𝐹0 𝑥 = (ℎ − 𝑟)𝐹0(−𝑧)  ^ ^ ^ 



Em z 

− ℎ − 𝑟 𝐹0 = 𝐼𝛼 

𝛼 =
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Combinando rotação e translação 
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Observações: 

𝜔0 =
5𝑣0(ℎ − 𝑟)

2𝑟2
 𝑣0 = 𝜔0
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(ℎ − 𝑟)
 

Condição de não deslizamento: 𝑣𝑐𝑚 = 𝜔𝑟 

Note que 
𝑣0 = 𝜔0
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 𝑣𝑐𝑚 = 𝜔𝑟 



𝑎𝑐𝑚 =
𝑣0
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Além disso: 

𝛼 =
𝜔0
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 𝑣0 = 𝜔0
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𝑎𝑐𝑚 = 𝛼
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(ℎ − 𝑟)
 

Condição de não deslizamento: 𝑎𝑐𝑚 = 𝛼𝑟 

Novamente 
𝑎𝑐𝑚 = 𝛼
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Portanto, como 

𝑎𝑐𝑚 = 𝛼
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 𝑎𝑐𝑚 = 𝛼𝑟 
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Haverá escorregamento 


