


Comparacao Movimento Translacional <=> Rotacional

Grandeza/Equacao Translacional Grandeza/Equacao Rotacional

Cinematica 1D (x) Cinematica em torno de um eixo fixo
Posicao x Posicao angular/rotacional 6
Velocidade v = dx/dt Velocidade angular w = d@/dt
Aceleracdo a_= dv /dt = d’x/dt* Aceleragéo angular a = dew/dt = d*6/dt*
X(t) =x + Iot v (f) dt o() =6 + jo"‘ w(t) dt
vt)=v +['a(l)dt w(t) = w + [ a(t) dt
Velocidade constante Velocidade angular constante

X{)=x,+tvi 6(t) = 6, + wt
Aceleracao constante Aceleracao angular constante

v(iH)=v tat w(f) = w, + at

X() =x + (v +v (1)t 6(t) = 6, + Vo(w +w(l))-t

=x +Vv t+%at =0 +wt+Y%ar

vE(t) = v, 7+ 2a (x(t)X) W (t) = w 2 + 2a(6(1)-6)



Comparacao Movimento Translacional <=> Rotacional

Grandeza/Equacao Translacional Grandeza/Equacao Rotacional

Dinamica 1D (x) Dinamica em torno de um eixo fixo

Massa m Momento de inércia em relacéo ao eixo
I=Zmr? ou jvp(7§r2 dv

Energia cinética: K = 1/2va2 Energia cinetica rotacional: K = Yolw®

Forca F Torque t=d-F=rFsen @

2% Lei de N.: F. . =2F =ma 1 =2 T1=la

Trabalho: dW = dex dwW = 1d6

W=["Fdx="%mv *-%mv > W=["°Tdx="%Y%lw’-Ylw?
Poténcia: P = Fv P = 1w

Momento linear: p =mv_ M. angular (quando se aplica): L = lw

2% Leide N.: F__ = dpldt T =dL/dt

X



Comparacao Movimento Translacional <=> Rotacional

Grandeza/Equacao Translacional Grandeza/Equacao Rotacional

Em trés dimensoes
* > > St

Momento linear (partlcula) p mv Momento angularL =rxp=rxmv
de umsistema: p_=Xp=3mv L —ZL erpszmei
Forca F Torque T="rxF
2°Leide Newton: F_=dpidt  T_ = dlidt
»© > : > >

Equilibrio transl.: F =2 F=0 Rotacional: 7 _=27=0
Conserva(;ao do momento: o

dp ldt=0 ou p = const. dL _/dt=0 ou L_ = const

ou ptotl_ﬁtotf ou Ap =0 ou ftot.:ITu)tf ou AL =
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