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(3,0 pontos) Questão 1 – Aplica-se uma força F horizontal 
num sólido homogêneo de massa m, conforme mostrado na fi-
gura. O coeficiente de atrito entre o sólido e o solo é µ. Pede-
se: 
a)  O diagrama de corpo livre do sólido. 
b) A força F máxima para que não ocorra escorregamento e 
nem pivotamento em torno do ponto O.  

c)  A relação entre a, µ e h para que a eminência de escorrega-
mento e pivotamento em torno do ponto O aconteçam simulta-
neamente. 
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Equações de equilíbrio: 
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Para que não ocorra escorregamento – Lei de Coulomb ⇒µ≤ NFat mgF µ≤  

Para que não ocorra pivotamento: Na iminência do pivotamento d=0, portanto, do equilíbrio de 

momentos, 
h6
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Para que não ocorra escorregamento e nem pivotamento: 
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Para que o escorregamento e o pivotamento ocorram simultaneamente:  
h6
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(3,5 pontos) Questão 2 – O sistema é composto pela barra 
AB, de comprimento L, articulada em suas extremidades 
nos centros geométricos dos discos de raio R, que rolam 
sem escorregar. O vetor de rotação do disco de centro B é 

kB

rr
ωω −= . Na posição mostrada na figura: 

a) Determine a velocidade Bv
r

 do ponto B. 

b) Localize graficamente o CIR da barra AB. 

c) Determine o vetor de rotação Ω
r

 da barra AB. 

d) Determine a velocidade Avr  do ponto A e o vetor de rota-

ção Aω
r

 do disco de centro A. 
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(3,5 pontos) Questão 3 –As barras AB e DE têm o mesmo comprimento L e mesmo vetor de rotação k
rr

ωω −=  (constan-

te). O motor elétrico aciona um disco de raio R, de tal forma que seu vetor de rotação em relação à plataforma BE é 
i
rr

Ω=Ω (constante em relação à plataforma). Considerando a plataforma BE como referencial móvel, pede-se, na posição 
mostrada na figura: 

a) A velocidade Bv
r

 do ponto B, e as velocidades de 

arrastamento arrPv ,
r

, relativa relPv ,
r

 e absoluta absPv ,
r

 

do ponto P. 
b) A aceleração Ba

r
 do ponto B. 

c) As acelerações relativa relPa ,
r

, de arrastamento 

arrPa ,
r

, de Coriolis CorPa ,
r

 e absoluta absPa ,
r

 do pon-

to P. 
Obs.: use o sistemas de coordenadas kjiO

rrr
, fixo 

na plataforma BE, para escrever as grandezas cine-
máticas solicitadas. 
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Observando que a plataforma está em translação curvilínea, tem-se que todos os seus pontos têm a 
mesma velocidade, portanto: 
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Para a velocidade relativa: ⇒∧Ω= jRiv rel,P

rrr
  kRv rel,P

rr
Ω=  

 

A velocidade absoluta resulta em: ⇒+= rel,Parr,PP vvv
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Sendo ω  constante: 
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Observando novamente que a plataforma está em translação curvilínea, tem-se que todos os seus 
pontos têm a mesma velocidade e também mesma aceleração, portanto: 
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Sendo Ω  constante, tem-se para a aceleração relativa: 
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Sendo a plataforma o referencial móvel e estando o mesmo em translação curvilínea, tem-se que a 
aceleração de Coriolis é nula. 
A aceleração absoluta resulta em: ⇒++= cor,Prel,Parr,PP aaaa
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