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* Se nada for mencionado, considere o referencial inercial.

1) Considere um corpo axissimétrico livre de torque (M = 0). (a) (1,0) desenhe o
corpo (escolha um corpo axissimétrico qualquer), o vetor velocidade de precessao,
o vetor velocidade spin e o vetor velocidade angular do corpo, (b) (1,0) calcule a
aceleracao angular do corpo, parametrizando as rotagoes usando angulos de Euler
e desenhe o vetor resultante no desenho da letra (a).

2) Considere o sistema mostrado na Fig. 1. Uma barra de massa m e comprimento
[ esta conectada com um disco de massa m e raio r e com uma particula de
massa m. O sistema gira 1/}b1 e Q.ﬁbg com w e qb constantes. Sabendo que o
vinculo no ponto O permite apenas os movimentos de rotagao indicados, (a) (0,5)
desenhe as bases auxiliares (inercial e solidéria ao disco) e escreva as matrizes de
transformacéo, (b) (1,0) faca o diagrama de corpo livre do sistema e escreva o
vetor das for¢as e momentos resultantes, (c) (0,5) desenvolva as equagoes da 2a
Lei de Newton, (d) (1,0) desenvolva as 3 equagOes extras para os momentos, (e)
(0,5) indique as incognitas do problema. (f) (0,5) Qual o movimento da barra se
o vinculo no ponto O permitisse rotacao em bg?

3) (2,0) Considere um eixo girando com velocidade constante {2bs, um eixo soldado
ao primeiro com angulo fixo , um disco de raio r girando wpc; (wg = cte) e
uma barra deslizando em uma fenda do disco, sem se descolar dele. (a) calcule
a aceleracao do centro de massa da barra no referencial inercial, (b) calcule a
aceleracdo do centro de massa da barra no referecial C. As bases {by, b, b3} e
{c1, co, c3} giram com by, e {d;,ds, ds} esta solidaria ao disco.

4) (2,0) Considere a coluna de perfuragao de petréleo mostrada na Fig. 3. Ob-
tenha a equagao de movimento da coluna, levando-se em conta um modelo sim-
plificado com apenas 1 grau de liberdade 6. O cilindro gira € na direcao de ag, a
rotagao imposta no topo 2y é constante, a constante da mola torcional k; depende
das propriedades da coluna e é dada (= JG/L), e a mola tem comportamento
linear (torque proporcional ao deslocamento angular da mesma,).
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