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2. EMENTA

Cinematica da particula; cinematica dos corpos rigidos; movimento relativo.

3. JUSTIFICATIVA

A Cinematica estuda os parametros que descrevem o movimento de mecanismos,
quais sejam: posicao, velocidade e aceleracao. Estes sao fundamentais para o curso
de Engenharia Mecanica, jda que este tem como um dos objetivos projetar
mecanismos para solucionar problemas em aplicacdes diversas, como industriais,
automobilisticas, entre outras. Para a elaboracao e desenvolvimento de tais projetos
€ necessario o conhecimento e a previsao dos parametros cinematicos. Sendo assim,
conclui-se que tal disciplina é fundamental na formacao do Engenheiro Mecanico.

4. OBJETIVO

Objetivo Geral:

Expressar posicoes, velocidades e aceleracdes de particulas e corpos rigidos utilizando
diferentes sistemas de coordenadas; efetuar a analise cinemética de problemas da
Engenharia Mecanica envolvendo particulas e/ou corpos rigidos.

Objetivos Especificos:

Expressar posicoes, velocidades e aceleracdes de particulas e corpos rigidos utilizando
diferentes sistemas de coordenadas; efetuar a andlise cinematica de problemas da
Engenharia Mecanica envolvendo particulas e/ou corpos rigidos.

5. PROGRAMA
1. Cinematica da particula
1.1. Propriedades e operagdes basicas com grandezas vetoriais

1.2. Movimento curvilineo da particula; grandezas cinematicas fundamentais no movimento:
posicao, velocidade e aceleragao.

1.3. Representacao vetorial de posicao, velocidade e aceleragao. Derivadas de grandezas



vetoriais.

1.4. Movimento curvilineo plano da particula em coordenadas cartesianas, componentes normal-
tangencial, coordenadas polares

1.5. Movimento curvilineo espacial da particula em coordenadas cartesianas, em coordenadas
cilindricas, em coordenadas esféricas.

1.6. Transformacéao de coordenadas
1.7. Movimento relativo

1.7.1. Movimento relativo plano: eixos de referéncia em translagao, eixos de referéncia em
rotagao, eixos de referéncia em movimento plano geral.

1.7.2. Movimento relativo espacial: eixos de referéncia em translacao, eixos de referéncia em
rotacdo, eixos de referéncia em movimento geral

2. Cinematica dos corpos rigidos

2.1. Classificagéao dos movimentos dos corpos rigidos em duas e trés dimensdes
2.2. Velocidades e aceleragdes no movimento de translagao.

2.3. Velocidades e aceleracdes no movimento de rotacdo em torno de um eixo fixo.

2.4. Velocidades e aceleragdes no movimento plano geral. Método grafico. Centro instantaneo de
rotagao.

2.5. Velocidades e aceleragdes no movimento plano geral empregando sistemas de referéncia
rotativos.

2.6. Velocidades e aceleragdes no movimento com um ponto fixo. Eixo instantaneo de
rotacdo.Teorema de Euler.

2.7. Velocidades e aceleragdes no movimento geral em trés dimensdes.

6. METODOLOGIA

Serao utilizados o quadro giz e quadro a pincel e data-show para o desenvolvimento
das aulas. Serao disponibilizados alguns materiais na plataforma Microsoft TEAMS,
No grupo criado para a turma.

7. AVALIACAO
Serao aplicadas 2 (duas) provas individuais, respondidas de forma manuscrita. Serao resolvidas

listas de exercicios individuais e entregues na forma de arquivo eletrénico, e um Projeto em grupos
de estudantes, e uma Avaliacdo de recuperacéo.

ATIVIDADES |Critério de corregao PONTUAGAO

Cada lista, somente sera
validada, se manuscritas e
2 Listas de Exercicios |enviada copia de forma eletrénica|(5 pontos cada) = 10 (pontos)
(preferencialmente em PDF) até
a data final de entrega




12. prova = 30 (pontos) -18/04/2023

As resolucdes devem ser

|Provas (individuais) :
manuscritas e sem consulta.

22, prova = 40 (pontos) - 14/06/2023

Conforme enunciado a ser
|Projeto apresentado em salade aulae |20 pontos
disponibilizado no TEAMS

TOTAL 100 pontos

)
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Coordenacao do Curso de Graduacao:

Documento assinado eletronicamente por Elaine Gomes Assis, Professor(a)
do Magistério Superior, em 17/03/2023, as 11:37, conforme horario oficial
de Brasilia, com fundamento no art. 62, § 12, do Decreto n® 8.539, de 8 de
outubro de 2015.
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