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Aula 7: Movimento do corpo rígido 

1. Translação e Rotação 

2. Momento angular 

3. Segunda lei de Newton para rotação 

4. Momento de inércia de corpos homogéneos 

5. Regra de Routh 

http://web.tagus.ist.utl.pt/~mircea.rogalski/ 

http://mo.tagus.ist.utl.pt/
http://web.tagus.ist.utl.pt/~mircea.rogalski/
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1. Translação e Rotação 

Movimento do corpo rígido: animação 

Simulação: rotação do corpo rígido 

http://mo.tagus.ist.utl.pt/
FreeRotationalMain.html
rotation.jar
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2. Momento angular 

Momento de torção Momento de inércia 
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Simulação: produto vectorial 

Simulação: momento de torção 

http://mo.tagus.ist.utl.pt/
Avector/a.htm
torque.jar


http://mo.tagus.ist.utl.pt/ 

11-02-2012 4 Aula7:Movimento Corpo Rígido 

3. Segunda lei de Newton para rotação 
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Disco de Maxwell 

Simulação: sistema de roldanas 

http://mo.tagus.ist.utl.pt/
dynarot/dynarot.html
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4. Momento de inércia de corpos homogéneos 

12

2

0

Ml
I 

2

2

0

MR
I 

5

2 2

0

MR
I 

Teorema de Steiner: animação 

Simulação: momento de inércia 

http://mo.tagus.ist.utl.pt/
dynarot/mominertie.html
dynarot/mominertie.html
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n = 3 para corpos paralelepipédicos 

n = 4 para corpos cilíndricos 

n = 5 para corpos esféricos 

5. Regra de Routh 

http://mo.tagus.ist.utl.pt/

