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Leis do movimento de Newton  

ÅDiscutimos anteriormente o movimento sem 
nos preocuparmos com as suas causas. 
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Leis do movimento de Newton  
ÅDiscutimos anteriormente o movimento sem 

nos preocuparmos com as suas causas. 

 

ÅEstudaremos a Dinâmica que relaciona o 
movimento com as forças que os produzem. 

 

ÅOs princípios básicos da dinâmica foram 
formulados por Galileu Galilei e Isaac Newton, 
com base nas ideias e observações de muitos 
outros cientistas que os procederam. 
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ÅOs princípios da dinâmica são conhecidos 
como as Leis de Newton do movimento ou 
Mecânica Newtoniana. 

 

ÅMecânica Newtoniana:  

     - baixas velocidades e corpos macroscópicos. 
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ÅOs princípios da dinâmica são conhecidos 
como as Leis de Newton do movimento ou 
Mecânica Newtoniana. 

 
ÅMecânica Newtoniana:  
     - baixas velocidades e corpos macroscópicos. 

 
ÅRelatividade:  
     - velocidades próximas da velocidade da luz. 

 
ÅMecânica quântica:  
    - dimensões atômicas e subatômicas. 
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Forças e interações 

ÅPrimeira definição de Newton para força: 

   ά... Força é o ato de empurrar ou puxar.έ 
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Forças e interações 

ÅPrimeira definição de Newton para força: 

   ά... Força é o ato de empurrar ou puxar.έ 

 

ÅContudo, existem forças que atuam à 
distância: 

    - força gravitacional. 

    - forças elétricas e magnéticas. 
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Forças e interações 

ÅForças de contato: normal, atrito e tensão 
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Figura 4.2 Tipos de força. 
Fonte: Sears e Zemansky 
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Figura 4.2 Tipos de força. 
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Forças e interações 

ÅForças de longo alcance: gravidade, elétrica 
e magnética. 
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Figura 4.2 Tipos de força. 
Fonte: Sears e Zemansky 



Propriedades das Forças  
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Figura 4.1 Propriedades das forças. 
Fonte: Sears e Zemansky 



Propriedades das Forças  

1. Grandeza vetorial. 
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Propriedades das Forças  

1. Grandeza vetorial. 

2. Ocorrem aos pares. 

3. Podem acelerar ou deformar corpos. 
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Figura 4.1 Propriedades das forças. 
Fonte: Sears e Zemansky 

Unidade no SI:  

Newton (N) 



Instrumento para medir forças  

ÅDinamômetro: constituído por uma mola com 
um ponteiro ligado em sua extremidade 
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Figura 4.3 Usando uma flecha vetorial para designar a força que exercemos 
quando (a) puxamos um bloco com um barbante ou (b) empurramos um bloco 
com uma vara. 
Fonte: Sears e Zemansky 

(a) 
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Figura 4.3 Usando uma flecha vetorial para designar a força que exercemos 
quando (a) puxamos um bloco com um barbante ou (b) empurramos um bloco 
com uma vara. 
Fonte: Sears e Zemansky 

(a) (b) 
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Figura 4.5 A força ╕  que atua formando um ângulo Ᵽ com o eixo Ox, pode ser 

substituída pelos seus vetores componentes retangulares ╕● e ╕◐. 
Fonte: Sears e Zemansky 

Componentes do vetor força  
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Figura 4.5 A força ╕  que atua formando um ângulo Ᵽ com o eixo Ox, pode ser 

substituída pelos seus vetores componentes retangulares ╕● e ╕◐. 
Fonte: Sears e Zemansky 

Componentes do vetor força  



Uso do sinal ondulado: Indica que uma força foi 
substituída pelos seus componentes x e y. 
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Figura 4.6 Fx e Fy são os componentes de ╕ paralelo e perpendicular à superfície 
da ladeira no plano inclinado. 
Fonte: Sears e Zemansky 
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1ª Lei de Newton – o senso comum 
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1ª Lei de Newton – o senso comum 

Figura 4.9 Quanto mais lisa a superfície, mais longe um disco desliza após tomar 
uma velocidade inicial. 
Fonte: Sears e Zemansky 

(a) Mesa 



33 
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1ª Lei de Newton – o senso comum 

Figura 4.9 Quanto mais lisa a superfície, mais longe um disco desliza após tomar 
uma velocidade inicial. 
Fonte: Sears e Zemansky 

(a) Mesa (b) Gelo (c) Colchão de ar 



άvǳŀƴŘƻ a força resultante sobre um corpo é 
igual a zero, ele se move com velocidade 
constante (que pode ser nula) e aceleração 
nula.έ 
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1ª Lei de Newton – Lei da inércia  

ὺᴆ π 
ὺᴆ 



ÅQuando não existe nenhuma força atuando 
sobre um corpo ou  
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Corpo em equilíbrio  



ÅQuando não existe nenhuma força atuando 
sobre um corpo ou  

ÅQuando existem diversas forças com uma 
soma vetorial (resultante) igual a zero. 
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ÅQuando não existe nenhuma força atuando 
sobre um corpo ou  

ÅQuando existem diversas forças com uma 
soma vetorial (resultante) igual a zero. 
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Corpo em equilíbrio  

Ὂᴆ π Ὂὼ π Ὂώ π 



Referencial inercial  

ÅNo capítulo 3 foi introduzido o conceito de 
sistema de referência. 
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Referencial inercial  

ÅNo capítulo 3 foi introduzido o conceito de 
sistema de referência. 

ÅEsse conceito é essencial para as leis de 
Newton do movimento. 

ÅContudo, nem todo sistema de referência é 
válido para a aplicação das Leis de Newton. 
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Referencial inercial  

Figura 4.11 Viajando em um veículo acelerando. 
Fonte: Sears e Zemansky 



43 

Referencial inercial  

Figura 4.11 Viajando em um veículo acelerando. 
Fonte: Sears e Zemansky 



44 

Referencial inercial  

Figura 4.11 Viajando em um veículo acelerando. 
Fonte: Sears e Zemansky 



45 

Referencial inercial  

Figura 4.11 Viajando em um veículo acelerando. 
Fonte: Sears e Zemansky 



46 

Referencial inercial  

Figura 4.11 Viajando em um veículo acelerando. 
Fonte: Sears e Zemansky 



47 

Referencial inercial  

Figura 4.11 Viajando em um veículo acelerando. 
Fonte: Sears e Zemansky 



48 

Referencial inercial  

Figura 4.11 Viajando em um veículo acelerando. 
Fonte: Sears e Zemansky 



49 

Referencial inercial  

Figura 4.11 Viajando em um veículo acelerando. 
Fonte: Sears e Zemansky 



50 

Referencial inercial  

Figura 4.11 Viajando em um veículo acelerando. 
Fonte: Sears e Zemansky 



Referencial inercial  

ÅReferencial para o qual as Leis de Newton são 
válidas. 

51 



Referencial inercial  

ÅReferencial para o qual as Leis de Newton são 
válidas. 

ÅÉ o referencial que está em repouso com relação 
ao espaço absoluto. 

52 



Referencial inercial  

ÅReferencial para o qual as Leis de Newton são 
válidas. 

ÅÉ o referencial que está em repouso com relação 
ao espaço absoluto. 

ÅNa prática emprega-se um ponto fixo na terra 
como referencial inercial. 

53 



Referencial inercial  

ÅReferencial para o qual as Leis de Newton são 
válidas. 

ÅÉ o referencial que está em repouso com relação 
ao espaço absoluto. 

ÅNa prática emprega-se um ponto fixo na terra 
como referencial inercial. 

ÅSe um sistema de referência é inercial, então 
qualquer outro sistema que se mova em relação a 
ele com velocidade constante também é inercial. 
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