Cinematica
Particula de movimento reficular
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Particula de movimente curvilingo
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Movimento relativo
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Movimento do torpo rigido sobre um eixo fixe
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Conslante a = a,
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Movimento plana relutivo geral — eixos fraduzidas
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Movimento plano relativo geral — eixos traduzidos & rotacionados
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Cinética
Momenla de inércio
I=[rtdm

Tearema do eixo paralelo
I=1; +md?

Raio de giro
k= \/}

Equacdes de movimento

Particula | EZF = ma

Corpo rigido
Movimente planc

ZF, = miag),
IF, = m(ay),
IM; = Igo ou EM, = E(M,),

Principio de trabalho & energia
N+U,=T
Enargia cinélico
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Corpo rigido
(mavimento plano)

Trabafha
Forga varidvel Uy = [ F cos 6 ds
Forga constante Uy = (F, cos ) As
Peso Up=- WAy
Mola U, = _(%ks; -3k}
Momento casado U,, = M AG

Poténcia e eficiéncio
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Teorema da conservacio da energia
L+V,=T+V,
Energia potencial

V=V, +V, .onde V, = Wy .V, = +0,5ks’

Principio do impulso e momento linear

Particula |  mv,+X[Fdt=mv,

Corpo rigido | m(vg), + X [F dt = m(vy),

Conservogdo do momento linear Z(sist.mv), = Z(sist.mv),

Coeficiente de resfitwipdo frodo e = (&) = (1),
{‘!".H.L - {'!-"3},

Prindipio do impukso angular @ momento

Particula (Hp), + £ M, dr = (H,).
onde H, = (d) (mv)
Corpo rigido (Hg), + £ [ M, dr = (H),
(movimento plano) | onde M, = [
(He), +E | M, dt = (Hg),
onde H, = [ mw

Consevordo do momento angular E(sist.H), = E(sist.H),

Extraido de: Dinamica — Mecanica para Engenharia, 14°. edi¢dao, R. C. Hibbeler, Pearson, 2018.




