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Acceleracions tangencial i centrípeta
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Ca sos partículars:
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Definició del Centre de Masses

Moviment del Centre de Masses
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Llei de la conservació de la quantitat de moviment

El centre de masses d’un sistema de partícules es mou com
una partícula puntual de massa  sota l’acció de la força
externa resultant que actua sobre el sistema.
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Moviment relatiu al Centre de Masses
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Translació

L'orientació d'un segment rectilini qualsevol
dins del sòlid no canvia.

Translació rectilínia Translació curvilínea
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En un sòlid rígid en translació, tots els punts es
mouen amb la mateixa velocitat i acceleració.

Rotació

Les rotacions al voltant d'un eix fix són 
moviments coplanaris

Rotació al 
voltant d'un 
punt fix

La velocitat angular és la mateixa a tots els 
punts del sòlid rígid:
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Moviment general 
coplanari del S.R.
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El moviment d’un sòlid rígid es pot descomposar 
en una translació i una rotació

Localització de l’eix instantani de rotació
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Dinàmica del Sòlid Rígid
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PARTÍCULA 
PUNTUAL 

S.R. TRANSLACIÓ ROTACIÓ EIX FIX
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CAS GENERAL S. R. 
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