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INSTRUCOES
e Esta avaliacdo tem duracdo de 120 minutos e é composta por 3 questdes.
e Nao é permitido utilizar dispositivos eletrénicos ou consultar materiais externos. T]Z
e As resolugdes podem ser deixadas a lapis. (/\‘)
/\_v\
e O aluno pode resolver as questdes na ordem de sua preferéncia, usando frente e verso. ]

(1) Sistemas de forcas e estatica
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(2) Cinematica do ponto
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(3) Cinematica do corpo rigido e composicao de movimentos
Vp-(P-Q)=vo-(P-Q) Vp=Vo+dA(P-Q) ap=ag+aAP-Q)+DdA[SA(P-Q)]
{)’P = VP,arr + VP,rel aP = El)P,arr + EP,rel + 2(f'_sarr A {;P,rel o= U_Sarr + CT)rel a= &arr + &rel + C_‘Sarr A (Brel
(4) Teoremas da dindmica Trabalho de esforcos conservativos
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(5) Dindmica do corpo rigido Movimento no plano xy
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(6) Momentos e produtos de inércia
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(7) Propriedades inerciais de s6lidos homogéneos (de massa m e dimensdes indicadas)
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12 12 Para corpos modelados como placas sobre o plano xy: Jg, = Jox + ]Gy




