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1. Teorema da Resultante (TR) (Lei de Newton)

- Para um sistema material de massa total m e baricentro G, a expressdo do Teorema da Resultante
é:

d - =y
E(m‘l](;) = Rext (1-1)

onde v,; é a velocidade do baricentro do sistema e R,,; € a resultante das forcas externas atuantes
no sistema.

- Se a massa for constante, essa equacéo se reduz a:

7’nc_iG = ﬁext (1-2)

2. Teorema da Quantidade de Movimento Angular (TOMA), ou Teorema do Momento
Cinético

- Para um sistema material de massa m constante, e um pélo O qualquer, a expressao do Teorema
da Quantidade de Movimento Angular é:

%ﬁo = mﬁG N 1})0 + Moext (2'1)

com H, sendo a quantidade de movimento angular do sistema, v e ¥, as velocidades do baricentro
G e do ponto O, e My, 0 momento resultante de todos os esforgos externos ao sistema, em relacéo
ao polo O.

A

z - Para um solido, ou corpo rigido, sendo 4 um ponto
qualquer deste solido e adotando um sistema de coordenadas

(4, x, v, z) ndo necessariamente solidario a este solido, com
respectivos versores (i,7,k), a expressdo da quantidade de

movimento angular deste sélido ﬁA, em relagdo ao polo 4,
pode ser expressa por:

HA = m(G - A)/\BA + (]xwx _]xywy _]xzwz)i+ (_]yxwx +]ywy _]yzwz)]_)'l'

+(_]zxwx _]zywy +]zwz)z (2'2)
onde:



. :
#.5% ESCOLA POLITECNICA PME_ ' P——
¥ 3‘]"-' i;' DA UNIVERSIDADE — Engenharia

W - Departamento de Engenharia Mecénica CEH .
'L-.:_-j-- DE SAQ PAULG ¥ g - Automotiva

G € o baricentro do sélido;
v, é a velocidade do pélo 4;

w,, @, € », S30 as componentes do vetor rotacao do sélido nas coordenadas (x, y, z);

Jx, Jy e Jz s40 0s momentos de inércia do sélido em relacdo aos eixos Ax, Ay e Az, respectivamente,
e Jxy, Jxz, etc., sdo os produtos de inércia do solido em relagdo aos respectivos pares de eixos
indicados em subscrito. Pela prépria definicdo de produtos de inércia, aqueles com mesmos
subscritos s&o iguais, ou seja, Jxy = Jyx, etc..

OBS.:

- se 0 sistema de coordenadas (4, x, y, z) ndo for solidario ao sélido, estes momentos e produtos de
inércia podem também variar com o tempo.

- se 0 sistema de coordenadas (4, x, y, z) tiver algum movimento de rotacéo, 0s respectivos versores

>

17, E) podem também variar com o tempo.

Alternativamente, usando notacdo matricial, mais compacta, podemos escrever:

{Ha} = m[GANw,} + [al{w}

com:
0 —(z6 —21) (g —Ya)
[GA] = | (25 — 24) 0 —(xg —x4) |
—e—va) (26— z4) 0
Vax
{va} = {vAyli
Vaz
wx
{w} = {“)y}
(UZ
e a matriz de inércia (simétrica):
]x _]xy _]xz
[/A] = _]yx ]y _]yz
_]zx _]zy ]z
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