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A Discutimosanteriormente o movimento sem
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A Estudaremosa Dinamica que relaciona o
movimentocomasforcasque osproduzem

A Os principios basicos da dinamica foram
formuladospor GalileuGalileie IsaacNewton,
com basenasideiase observacoesie muitos
outros cientistasgue os procederam
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A Os principios da dinamica séo conhecidos
como as Leis de Newton do movimento ou
MecanicaNewtoniana

A Mecanica Newtoniana:
- baixasvelocidades corposmacroscopicos

A Relatividade:
- velocidadegproximasdavelocidadedaluz

A Mecanica quantica:
- dimensoexatomicase subatomicas
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A Primeiradefiniciode Newton paraforca:
d.. Forcaé o ato de empurrarou puxarte

A Contudo, existem forcas que atuam a
distancia
- forcagravitacional
- forcaselétricase magnéticas
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Figura 4.2 Tiposde forca.
Fonte: Searse Zemansky
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A Forgas de longo alcance: gravidade elétrica
e magnética

(d) Peso p: a forca de puxar da gravidade
sobre um objeto € uma forca de longo alcance
(uma forca que age a certa distancia).
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Figura 4.2 Tiposde forca
Fonte: Searse Zemansky



Propriedades das Forcas
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Figura 4.1 Propriedadeslasforcas
Fonte: Searse Zemansky
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Figura 4.1 Propriedadesiasforcas
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1. Grandezavetorial.
2. Ocorremaospares
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1. Grandezavetorial.
2. Ocorremaospares
3. Podemacelerarou deformarcorpos
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1. Grandezavetorial. Unidade no SI:
2. Ocorremaospares Newton (N)
3. Podemacelerarou deformarcorpos
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Figura 4.1 Propriedadesiasforcas
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A Dinamdmetro: constituidopor uma mola com
um ponteiro ligadoem suaextremidade

(@)

Figura 4.3 Usandouma flecha vetorial para designara forca que exercemos
guando(a) puxamosum bloco com um barbanteou (b) empurramosum bloco
comumavara
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A Dinamdmetro: constituidopor uma mola com
um ponteiro ligadoem suaextremidade
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Figura 4.3 Usandouma flecha vetorial para designara forca que exercemos
guando(a) puxamosum bloco com um barbanteou (b) empurramosum bloco
comumavara

Fonte: Searse Zemansky



Principio da superposicao
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Nas aplicacoes
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Nas aplicacoes
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Componentes do vetor forca

(a) Vetores componentes: Ii e F;,
Componentes: F, = Fcosf e F, = Fsenf.

A |
F, F :
|

O o = X

Figura 4.5 A forga=_|) gue atua formandoum anguloP com o eixo Ox pode ser

substituidapelosseusvetorescomponentegetangularesy e e « .
Fonte: Searse Zemansky 28



Componentes do vetor forca

(@) Vetores componentes: F, e F,.

Componentes: F, = Fcosf e F, = Fsenf.

y G

;
~HER
{4

A |
F, F :
|

O o = X

(b) Vetores componentes F e F
juntos exercem 0 mesmo efeito que
a forca original F.
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Figura 4.5 A forga=_|) gue atua formandoum anguloP com o eixo Ox pode ser
substituidapelosseusvetorescomponentegetangularesy e e « .

Fonte: Searse Zemansky
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Uso do sinal ondulado: Indicaque uma forca fol
substituidapelosseuscomponentesx ey.

Cortamos um vetor, quando o substituimos
pelos seus componentes. Q —

Figura 4.6 Fxe Fysaoos componentesde:[ paraleloe perpendiculara superficie
daladeirano planoinclinada
Fonte: Searse Zemansky



12 Lel de Newton —0 senso comum
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12 Lel de Newton —0 senso comum

(a) Mesa

Figura 4.9 Quantomaislisaa superficie,maislongeum discodeslizaapostomar
umavelocidadanicial
Fonte: Searse Zemansky 32



12 Lel de Newton —0 senso comum

(a) Mesa (b) Gelo

Figura 4.9 Quantomaislisaa superficie,maislongeum discodeslizaapostomar
umavelocidadanicial
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12 Lel de Newton —0 senso comum

(a) Mesa (b) Gelo (c) Colchaade ar

Figura 4.9 Quantomaislisaa superficie,maislongeum discodeslizaapostomar
umavelocidadanicial
Fonte: Searse Zemansky 34



12 Lei de Newton —Lel da inércia

G v dzl ¥ fBr@a resultante sobre um corpo é
igual a zero, ele se move com velocidade

constante (que pode ser nula) e aceleracao
nulag
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Corpo em equilibrio

A Quandon&o existenenhumaforca atuando
sobreum corpoou
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Corpo em equilibrio
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A Quando existem diversasforcas com uma
somavetorial (resultante)iguala zero.



Corpo em equilibrio

A Quandon&o existenenhumaforca atuando
sobreum corpoou

A Quando existem diversasforcas com uma
somavetorial (resultante)iguala zero.
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Referencial inercial

A No capitulo 3 foi introduzido conceito de
sistema deeferéncia.
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Referencial inercial

A No capitulo 3 foi introduzido conceito de
sistema deeferéncia.

A Esse conceité essencial para as leis de
Newton domovimento.

A Contudo, nem todo sistema de referéncia é
valido para a aplicacao das Leis de Newton.



Referencial inercial

(a) Inicialmente, vocé e
o veiculo estio em
repouso.
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Figura 4.11 Viajandoem um veiculoacelerando
Fonte: Searse Zemansky 42
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Referencial inercial

(a) Inicialmente, vocé e
o veiculo estio em
repouso.
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Referencial inercial

(a) Inicialmente, vocé e
o veiculo estio em
repouso.

*
*
»
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t= At

t = 2A¢

t = 3A¢
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Vocé tende a permanecer em repouso
conforme o veiculo acelera ao seu redor.

Figura 4.11 Viajandoem um veiculoacelerando
Fonte: Searse Zemansky 45



Referencial inercial

Figura 4.11 Viajandoem um veiculoacelerando
Fonte: Searse Zemansky

Inicialmente, vocé e

o veiculo estio em ™,

movimento.

e
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Referencial inercial

(b) Inicialmente, vocé e
o veiculo estioem ™

movimento.

o
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Figura 4.11 Viajandoem um veiculoacelerando

Fonte: Searse Zemansky
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Referencial inercial

(b) Inicialmente, vocé e
o veiculo estioem ™,
movimento. :

v
t= 2Mt f

N

Figura 4.11 Viajandoem um veiculoacelerando

Fonte: Searse Zemansky
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Referencial inercial

Inicialmente, vocé e
o veiculo estio em

movimento.

Figura 4.11 Viajandoem um veiculoacelerando
Fonte: Searse Zemansky

Vocé tende a continuar se movendo
com velocidade constante conforme
o veiculo reduz a velocidade ao seu redor.
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Referencial inercial

(a) Inicialmente, vocée ., (b) Inicialmente, vocé e
o veiculo estio em " o veiculo estio em
repouso. movimento.
= o ‘i‘
v=0
t=10
=
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t = At
= 2, t= 2At f
t = 2At -
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o = ey —
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t = 3At t = 3At - "’i‘;
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Vocé tende a ]:-ermanecer em repouso Vocé tende a continuar se movendo
conforme o veiculo acelera ao seu redor. com velocidade constante conforme

o veiculo reduz a velocidade ao seu redor.

Figura 4.11 Viajandoem um veiculoacelerando

Fonte: Searse Zemansky 50



Referencial inercial

A Referencial para o qual as Leis de Newton so
validas.
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Referencial inercial

A Referencial para o qual as Leis de Newton so
validas.

A E o referencial que esta em repouso com relacac
a0 espaco absoluto.
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Referencial inercial
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A Na pratica empregae um ponto fixo na terra
como referencial inercial.



Referencial inercial

A Referencial para o qual as Leis de Newton so
validas.

A E o referencial que esta em repouso com relacac
a0 espaco absoluto.

A Na pratica empregae um ponto fixo na terra
como referencial inercial.

A Se unsistema daeferéncia é inercial, entao
gualquer outrosistema quese mova em relacao a
ele com velocidadeonstante tambén® inercial.
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