Dinamica e Sistemas Dinamicos — Formulario

1. Cinematica
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2. Cinematica vetorial
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Movimento relativo: p = TpiQ +7Q Up = Up/q + UQ dp = dpjqQ + dq
Produto escalar: a-b=abcosh Zz-E:axbx+ayby+aZbZ a=vVva-a
3. Movimento curvilineo
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Movimento circular: s=R0O v=Rw a=Ra
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4. Mecanica vetorial
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Esfera num fluido: Nrp=r1v (B) Fr=6nnrv (Ng<l) Fr= 1 [y r2v>  (Ng>10%)
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5. Dindmica dos corpos rigidos
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6. Trabalho e energia
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Oscilador harménico simples: Q=1\/—=2nf s=Asin(Qt+¢g) En= Em V2 + Ek s
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7. Sistemas dindmicos

i1 = filxr, x2) Yo = fa(x1, x2) = filx1,x2) e+ falx1, x2) €
Equacoes diferenciais de segunda ordem: X=f(x,x) y=Xx a=yi+f(x, ]
0 0 0H 0H
Sistemas conservativos: 6_3]2 + a—){z =0 fi= o o= “on Evolucgdo: H = constante
8. Mecanica lagrangiana
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Multiplicadores de Lagrange:
d (GEC)_GECJFO_U_AEZ
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9. Sistemas lineares
dr . L [x an a
— =AF F= A= |71 T2 A2 —tr(A) A + det(A) = 0
dz y az1 Az
Valores proprios 1 Tipo de ponto Tipo de equilibrio
2 reais; sinais opostos ponto de sela instavel
2 reais, positivos no repulsivo instavel
2 reais, negativos no atrativo estédvel
2 complexos; parte real positiva  foco repulsivo instavel
2 complexos; parte real negativa  foco atrativo estavel
2 imagindrios centro estével
1 real, positivo n6 improéprio instavel
1 real, negativo né impréprio estavel

10. Sistemas nao lineares

of
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X1=flx,x)  do=folx,x)  (fi e f2 fungdes continuas)  J(x1, x2) = 02
ox;
.. g r2
Péndulo: 0 =—-=sinf =%
l Tem
11. Ciclos limite e dinAmica populacional
Sistemas de duas espécies:
X1 = fi(x1,x2) X = fo(x1,x2) )}imofl (x1,%2) =0 ;imofz(xl,xz) =
1~ 27
0 0
Sistema com cooperacao: i e ﬁ positivas.
0)62 le
0 0
Sistema com competicdo: i e ﬁ negativas.
X 0x;
0 0
Sistema predador presa: i e aﬁ com sinais opostos.
X2 X1
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Qj A a—f = comp. jda forca/momento de ligacdo

oh
Oxz
of>

axz

0



