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- vetores

- movimento a 3D



Exercicio 1: Vetores de um robo

Um simples robd pode deslocar-se no chao executando dois tipos de instrucdes.
Pode rodar por um determinado angulo, e pode avancar em linha reta uma
determinada distancia.

As instrucdes sao dados ao robo na forma de tuples (ang,dist), que significa que o
rob6 deve rodar por um angulo ang (em graus) no sentido horario e depois
avancar uma distancia dist (metros).

O robd comeca na origem, orientado ao longo do eixo x. E-lhe dada a seguinte
sequéncia de instrucgoes:
(45,3), (90,2), (45,3), (45,2), (90,3)

a) Calcule a posicao do rob6 apds cada passo. Faca um grafico da trajetéria do
robo.

Use a funcao arrow() de matplotlib.pyplot para representar graficamente o vetor de

cada passo no movimento.

Exemplo do uso de arrow():
import matplotlib.pyplot as plt
plt.arrow(x0,y0,x,y,color="r',width=0.1,length_includes_head=True)

b) Quais sao as coordenadas finais do rob6?

c) Qual é ainstrucao necessaria para fazer o robo retornar ao ponto inicial?
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Pergunta 1:
Qual é a soma dos angulos em que o
robo rodou para regressar a origem?

Em geral, que rotacao seria
necessaria para que o robo voltasse
a ter a sua orientacao original?
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Exercicio 2: Bola de futebol com rotagao (movimento a 3D)

Determinar se é golo ou nao, a bola ser chutada do canto
com rotacao. Implementar o movimento da bola usando o
método de Euler com 3 dimensdes.

Considere as forcas de gravidade, resisténcia do ar e a forca
de Magnus.

F(): (.X'O, Yo, Zo) = (0, O, 238771)

o= (Vox, Voy; voz) = (25,5,—50) m/s Condic3o para entrar na baliza:

N <0

@ = (wy, wy, w,) = (0,390 rad/s, 0) 0 <xy <24

to=0s ~3.66 < z < +3.66

Massa da bola m = 0.45 kg

Raio da bola: r=11cm Pergunta 2

£ . 2 : .

Area transversal da bola:  A=mr . A velocidade de rotagdo da bola

Dens'qade do ar: Par = 1.225 kg/m deve ser aumentada ou diminuida

Velocidade terminal: vr = 100 km/h : :
para que a bola se aproxime mais

1 do centro da baliza?

FMagnus = EA,OarT(U XV
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Calculo da for¢ca de Magnus

= 1 — -
Fyagnus =5Aparrw XV

— > 4 . — -
w X vV é perpendicularaow e v.

Neste caso, w sO tem componente y entd w X ¥ sé tem componentes segundo OX e OZ.

~

A N
0 = wy vl — wy vk

v=10 Wy
Uy U, U

gl
X

> 1 . £
= Fyagnus = EA Par T (a)yvz [ — a)yvxk)

Assim as projecdes (componentes) da forca de Magnus sao:

( _1
FMagnus,x - EA Par Twyvz

F Magnus,y — 0

A

_ 1
\FMagnus,z = _jA Par T Wy Uy
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