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EMENTA

Cinemdtica de particulas. Cinética de particulas e de um sistema de particulas. Dindmica de corpos rigidos.
Cinemdtica e Cinética dos corpos rigidos no plano. Principio de energia e quantidade de movimento plano
de corpos rigidos. Dindmica tridimensional de corpos rigidos. Impacto. Introdug¢éo a mecdnica analitica,
equagdes de lagrange.

OBIJETIVOS

Fornecer ao aluno a capacidade de prever os efeitos de forcas e movimentos de mdquinas e estruturas
presentes nos projetos de Engenharia.

CONTEUDO PROGRAMATICO

1. Cinemdtica do movimento de uma particula
Movimento retilineo. Movimento curvilineo. Descri¢éo vetorial do movimento: coordenadas cartesianas;
coordenadas de movimento; coordenadas polares.

2. Cinética do movimento de uma particula: forca e aceleragdo
Segunda lei de Newton do movimento. Equag¢des de movimento. Descrigdo vetorial do movimento. Lei de
Newton da gravitagdo.

3. Cinética do movimento de uma particula: trabalho e energia

Conceito de trabalho no movimento de uma particula. Energia cinética de uma particula. Principio de
trabalho e energia. Conceitos de forgas conservativas e energia potencial. Principio da conservagéo de
energia.

4, Cinética do movimento de uma particula: impulso e quantidade de movimento
Principio de impulso e quantidade de movimento. Movimento impulsivo. Impacto central direto e obliquo.

5, Cinemdtica do movimento plano de um corpo rigido

Sistemas de particulas: conceito de centro de massa de um sistema de particulas. Movimento plano de
corpos rigidos: translacdo, rotacéio em torno de um eixo fixo, movimento plano geral. Movimento absoluto
e movimento relativo: posicdo, velocidade e aceleragdo. Sistemas de coordenadas em movimento:
translagdo.

6. Cinética do movimento plano de um corpo rigido: forca e aceleracéo

Equagdes de movimento para um corpo rigido. Quantidade de movimento angular de um corpo rigido em
movimento plano. Momento de inércia de massa de um corpo rigido em movimento plano. Equagdes de
movimento para corpos rigidos em movimento plano. Sistemas de corpos rigidos.
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7. Cinética do movimento plano de um corpo rigido: trabalho e energia

Principio de trabalho e energia para um corpo rigido. Trabalho de forcas e momentos que agem sobre um
corpo rigido. Energia cinética de um corpo rigido em movimento plano. Sistemas de corpos rigidos.
Conservacdo de energia.

8. Cinética do movimento plano de um corpo rigido: impulso e quantidade de movimento

Principio de impulso e quantidade de movimento para o movimento plano de um corpo rigido. Sistemas
de corpos rigidos. Conservagdo da quantidade de movimento angular. Movimento impulsivo. Impacto
excéntrico.

9. Cinemdtica do movimento tridimensional de um corpo rigido

Movimento ao redor de um ponto fixo. Vetores velocidade angular e aceleragdo angular no movimento
tridimensional. Movimento geral de um corpo rigido. Movimento tridimensional de uma particula em
relagGo a um sistema de referéncia rotativo: aceleragdo de Coriolis. Sistema de referéncia em movimento
geral.

10. Cinética do movimento tridimensional de um corpo rigido

Equagbes de movimento para um corpo rigido. Quantidade de movimento angular de um corpo rigido
tridimensional: tensor de inércia, momento de inércia, produto de inércia. Momentos de inércia principais:
eixos principais de inércia. Energia cinética de um corpo rigido em movimento tridimensional. Derivada
do vetor quantidade de movimento angular: equagées de movimento. Equacdes de Euler do movimento.
Reagdes dindmicas de apoio: movimento em torno de um ponto fixo, rotagdo em torno de um eixo fixo.

METODOLOGIA DE ENSINO

A metodologia de ensino a ser utilizada é composta por:

e Aulas expositivas em sala de aula;

e Aulas de exercicios em sala de aula;

e Trabalhos individuais divulgados através do portal didatico, que podem ser considerados como
atividade extraclasse (a ser definido no decorrer do periodo).

CONTROLE DE FREQUENCIA E CRITERIOS DE AVALIAGAO

O registro da frequéncia do(a) discente sera registrado através de lista de presenca durante as aulas. O
aluno com a quantidade inferior a 75% do total da frequéncia registrada em aulas, sera reprovado por
infrequéncia.

Os(as) alunos(as) serdo avaliados(as) por 3 (trés) provas presenciais, cada prova envolvendo apenas
guestdes abertas sobre os conteldos desta disciplina, além de um trabalho em grupo. Os itens do
conteldo programatico serdo distribuidos entre as provas, como segue:

o Prova 1 —Valor: 2,5 pontos;

ltem 1 do CONTEUDO PROGRAMATICO;
Item 2 do CONTEUDO PROGRAMATICO;
Item 3 do CONTEUDO PROGRAMATICO;
ltem 4 do CONTEUDO PROGRAMATICO;

VVYYVY

o Prova 2 — Valor: 2,5 pontos;

ltem 5 do CONTEUDO PROGRAMATICO;
ltem 6 do CONTEUDO PROGRAMATICO;
ltem 7 do CONTEUDO PROGRAMATICO;
ltem 8 do CONTEUDO PROGRAMATICO;

YV VYV
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o Prova 3 — Valor: 2,0 pontos;

> Item 9 do CONTEUDO PROGRAMATICO;
> Item 10 do CONTEUDO PROGRAMATICO;

o Trabalhos em grupo (6 pessoas) — Valor: 3,0 pontos.

A prova substitutiva serd aplicada ao final do semestre, com as seguintes informacdes:

. Prova substitutiva (itens 1 a 10 do CONTEUDO PROGRAMATICO). Valor: 10,0 pontos. A nota final
na disciplina para cada discente que venha a fazer a prova substitutiva serd a média entre a nota total
obtida ao longo do semestre, entre provas e trabalho, e a nota obtida na prova substitutiva.

As 3 (trés) provas, os trabalhos individuais e a prova substitutiva serdo feitas MANUALMENTE. As provas
e a prova substitutiva serdo feitas EXCLUSIVAMENTE em sala de aula, presencialmente, SEM DIREITO A
CONSULTA DE MATERIAL DE QUALQUER NATUREZA. O aluno que for flagrado utilizando QUALQUER
forma de consulta terd sua prova anulada, e serd denunciado ao colegiado do curso de graduacdao em
engenharia mecatronica por FRAUDE.
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