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APRESENTACAO

Caro Professor (a)

E muito frequente ouvir discursos desmotivadores dos nossos alunos
do ensino médio a respeito dessa fisica, tais como: “A fisica € muito dificil”’, “E
impossivel aprender essa matéria”. A respeito das dificuldades que norteiam o
ensino da fisica, podemos destacar que parte dessa dificuldade se da pela ndo
visualizacdo dos fenbmenos apresentados em aula, justo que os conteudos
ministrados nas aulas utilizam imagens estéatica para representar os fendbmenos
fisicos, como por exemplo: o estudo do movimento de um carro em varios
instantes de tempo, as figuras que ilustram esse movimento ndo mostram de
maneira clara o movimento, forcando o aluno a ter uma percepcdo abstrata
para se ter esse entendimento, e que Varias vezes isso ndo é alcancada,
dificultando o entendimento grafico do movimento e das equagfes pertinentes,

nao alcancando assim a aprendizagem esperando e gerando desinteresse.

Sempre que iniciamos um conteddo novo, € muito comum ouvirmos
dos alunos, comentarios desmotivadores, tais como: “Para isso vai servir na
minha vida? ” Ou, “ por que que eu devo aprender isso? ” Tém sido cada vez
mais frequentes, sempre que iniciamos a aula de um novo conteudo. Esses
guestionamentos revelam a necessidade que o aluno tem de buscar sentido
para a aprendizagem, um motivo para aprender. Por outro lado, expbem a
inquietude e insatisfacéo dos alunos frente as metodologias tradicionais, que se

pautam na mera transmissao de conteudo fora do cotidiano do aluno.

Para isso 0 uso das tecnologias atuais se apresenta como uma grande
aliada no resgate do interesse do aluno para com o saber, facilitando a
compreensao da fisica de maneira geral, viabilizando uma préatica pedagdgica
mais prazerosa. E pensando nisso que apresentamos material voltado para o
ensino de Fisica na educacao basica. Desenvolvido para auxiliar o professor de

Fisica do 1° ano do ensino médio, nos conteldos de cinematica escalar.



O manual foi confeccionado a partir do software livre GeoGebra,
aplicativo leve e de facil manuseio, e a partir dele, se pode construir qualquer
tipo de simulagdo de movimento dentro do contetdo de cinemética, para isso,
basta alguns conhecimentos basicos do programa para que as equacdes sejam
reconhecidas pelo software. A partir dai o programa constréi um objeto que se
movimenta de acordo com as caracteristicas (posi¢cdo, velocidade e

aceleracdo) dessas equacdes.

Com o GeoGebra podemos fazer o estudo de cinematica de maneira
dindmica e interativa sem precisar de grandes aparatos laboratoriais, sem
custos adicionais para o professor ou a escola e com um ganho de tempo
significativo quando se comparado aos experimentos reais, podendo com isso,
analisar e fazer conjecturas dos fenbmenos simulados sempre que quisermos,

e de maneira muito mais rapida.

Este manual possui um passo a passo para construgdo e configuragao
de vérias simulacdes no que diz respeito ao estudo de: Movimento Retilineo
Uniforme, Movimento Retilineo Uniformemente Variado, Lancamentos:

Verticais, Horizontais e Obliquo.

A partir das simulacdes esperasse que 0s alunos possam assimilar
melhor os conteudos estudados, teorizando 0os mesmos nao mais pelo senso
comum, mas a partir do conhecimento cientifico adquirido pela nova pratica
educacional que privilegia e desenvolve: atitudes, capacidade investigativa,

autonomia intelectual e reflexdo critica.

Portanto, que este material nas méaos do professor, seja um importante
material didatico para um novo pensar e agir pedagdgico, € gue 0 mesmo
possibilite aos alunos uma visdo aprimorada dos fenébmenos de cinematica,
deixando o estudante motivado a buscar o conhecimento cientifico de maneira

muito mais rapida e prazerosa.
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1. INTRODUCAO

As Simulagbes computacionais tém como objetivo contribuir para
pratica docente dos professores de Fisica que ministram aulas no 12 ano do
ensino médio, a partir do ensino de cinematica em sala de aula. Nesta
perspectiva, foram explorados os seguintes conteudos: Movimento Retilineo
Uniforme (MRU), Movimento Relativo, Movimento Retilineo Uniformemente
Variado (MRUV), assim como os Langamentos: Vertical, Horizontal e Obliquo.

Com a implantacdo do produto, o professor ganhara em sua pratica

didatica em trés aspectos distintos:

Tempo.

O professor ganhara tempo no que diz respeito a confeccdo e
configuracdes das simulacdes, pois no manual, o passo-a-passo dos exemplos

ja estardo prontos, assim como a modelagem do GeoGebra € de facil

entendimento e manuseio.

Visualizacao.

As simulacdes ajudam visualizacdo dos fenbmenos estudados em aula
pelos alunos, diminuindo assim abstracbes dos mesmos, ajudando a
compreensao dos conteudos e facilitando a transferéncia de conhecimento

entre professor e alunos.

Percepcdo matematica.

A partir de uma melhor visualizacdo, o aluno podera fazer com muito
mais facilidade a relacdo entre os fendbmenos estudados e as equacgles

matematicas que as representam.

As atividades do produto foram elaboradas de acordo com a

perspectiva da revolucdo cognitiva de Jerome Bruner e a teoria ndo diretiva de
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Carl Rogers. Na primeira teoria citada, Bruner (1969,73, 76) diz que: “é
possivel ensinar qualquer assunto, de uma maneira intelectualmente honesta,
a qualquer crianca em qualquer estagio de desenvolvimento”. Bruner destaca
0 processo da descoberta, através da exploracéo de alternativas, e o curriculo
em espiral, oportunizar ao aprendiz rever os topicos de diferentes niveis de

profundidade.

O ambiente ou conteddo de ensino tém que ser percebidos
pelo aprendiz em termos de problemas, relacGes e lacunas que ele
deve preencher, a fim de que a aprendizagem seja considerada

significante e relevante. Bruner (1969,73, 76)

J& na segunda teoria mencionada. Rogers defende a ideia de que o
professor seja um facilitador da aprendizagem, ndo mais aquele que transmite
conhecimento, e sim aquele que auxilia seus alunos a aprender a viver como
individuos em processo de transformacéo. O estudante € estimulado a buscar
0 seu proprio conhecimento, consciente de sua constante transformacéao, cabe

ao professor nutrir seus alunos de curiosidades.

Em grande parte, com todas as criangas, mas,
excepcionalmente, com crian¢as brilhantes, ndo € necessario ensina-
las, mas elas precisam de recursos que possam alimentar seus
interesses. Para fornecer essas oportunidades, € preciso muita
imaginacéo, reflexao e trabalho. ROGERS (1986: 150)

s

A aprendizagem centrada na pessoa de Rogers € revolucionéaria e
transformadora por aproveitar o desejo natural de todo estudante de participar
e interferir em seu préprio processo. Dando a eles responsabilidade sobre seu

proprio aprendizado, tornando os estudantes mais seguros e responsaveis.

O material didatico foi idealizado para facilitar a pratica pedagdgica,
motivar 0 interesse e a participacdo do aluno e proporcionar uma

aprendizagem significativa dos conteidos de movimentos escalares em uma



ou duas dimensfes, objetos de estudo da Cinematica. Mas, que podem ser
ampliadas e desenvolvidas para outros temas relacionados as diversas areas
do ensino de Fisica, e de Ciéncias em geral, que utilizam a simulactes

computacionais no seu ensino.
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2. PREPARACAO DO SOFTWARE.

A escolha do GeoGebra para base desse produto educacional ocorreu
devido ao mesmo a ser um programa livre, de facil entendimento e manuseio,

podendo ser utilizado em varios niveis de ensino.

Sendo um programa com varias fun¢des, o mesmo também é utilizado
no ensino de fisica, e as simula¢gdes computacionais sdo uma forma eficaz de
seu uso, devido a sua interface de facil manuseio, mas com poderosos
comandos. Para isso o usuario basta conhecer alguns comandos basicos do

programa.

2.1. Instalacédo do software

Para adquirir o software GeoGebra de maneira mais segura, basta

seguir 0s passos descritos a sequir:

v" Acesse a pagina oficial do GeoGebra: https://mww.geogebra.org
v" Aperte a opcdo Baixar Aplicativos situado no lado esquerdo da tela inicial.
v" Clique em DOWNLOAD nas opcdes: GeoGebra Classic 5 ou GeoGebra

Classic 6.

Observagao:

E sugerido o download da versdo GeoGebra Classic 5. Pois 0 manual
foi feito baseado nessa versao. (Essa versdo € compativel para os sistemas

operacionais: iOS, Android, Windows, Mac, Chromebook e Linux).

Aguarde o término do download,;

Cligue em FECHAR apés de concluido.
Abra o arquivo de instalacdo do GeoGebra
Cligue em EXECUTAR;

Selecione o idioma, e clique no botdo OK;
Cligue em AVANCAR,;

NN N N N RN
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v Selecione “Aceito nos Termos do Contrato de Licenga” e clicar no botédo
Avancar em cada tela que aparecer e aguarde instalacao;
v' Cligue em AVANCAR e em seguida em CONCLUIDO;

v Finalmente aparecera a tela do GeoGebra para iniciar o trabalho.

2.2. Apresentagdo dainterface do GeoGebra.

Para o nosso leitor comecar a se familiarizar com os comandos
GeoGebra, nesta sesséo iremos apresentar a interface do software e as suas

caracteristicas.

Conhecendo as janelas, menus e barras de ferramentas do GeoGebra.

Vale a pena lembrar que a versdo utilizada para criagdo das

simulacdes foi o GeoGebra Classic 5.

©F GeoGebra Classic 5 - O X

Arquivo Editar Exibir Opcdes Ferramentas Janela Ajuda Entrar...

[R] A LA OO LN =2 )

» Janela de Algebra X1 v Janela de Visualizagio X
6

5

4

Entrada:

12



Barra de Menus

14

GeoGebra Classic 5

Arquivo Editar Exibir Opcbes Ferramentas Janela Ajuda

Ao clicar em arquivo, VOcé vera o seguinte menu.

Arquivo Editar Exibir Opcdes Ferr:

Ci

=]
B

B

MNova Janela Ctrl+N
Novo

Abrir

Abrir do GeoGebra ...

Abrir Arquiva Recente >

Ctri+O

Gravar Ctri+S

Gravar Como...

Compartilhar...
Exportar >

Visualizar Impressédo  Ctrl+P

Fechar Alt+F4

No menu arquivo vocé pode: criar

um novo arquivo, abrir um ja

existente, gravar o arquivo atual, exportar o arquivo para diversos formatos,

visualizar impressao, ver arquivos recentemente abertos etc.

Barra de Ferramentas.

R

; - =
.A / '-.J__ [ (oY
ol | ]| & ]| [y

)l P2l NNy 1

Na barra de ferramentas temos como icones mais relevantes:

Botdo Mover

R

- A funcgéo principal desse botédo é encerrar os comandos de

criacao de qualquer outro botdo da barra de ferramentas.

13



Q Mover

.[% Rotacdo em Torno de um Ponto

\# Func&o a M&o Livre

\/ Caneta

Botdo Ponto.

o ~ oz N .
’ - Esse botdo da acesso ao menu de criacdo de pontos e diversas

propriedades, a funcdo principal € a criacdo de um ponto geométrica em
qualquer local da janela de visualizagcdo. Esse ponto tera suas coordenadas
representadas na janela de algebra.

.A Ponto
A\ Ponto em Objeto

Vincular / Desvincular Ponto

o™
>{ Intersecéo de Dois Objetos

Ponto Médio ou Centro

.Z Nimero Complexo
/‘\j Otimizacéo

f\}! Raizes

Botdo Reta.

“ - Esse botdo da acesso ao menu de criagdo de uma série de

retas, as fungdes mais relevantes sdo: Reta e Segmento.

/ Reta

+ Segmento

+"* Segmento com Comprimento Fixo

/ Semirreta

Caminho Poligonal

< Vetor

074 Vetor a Partir de um Ponto

14



Bot&o Reta Perpendicular.
.
~— v - Esse botdo da acesso ao menu de criacdo de uma série de

retas. As fungbes mais relevantes sdo: Reta Perpendicular, Reta Paralela.

— Reta Perpendicular

_‘.\..-r

— Reta Paralela

~ Mediatriz

.| Bissetriz

O Reta Tangente

Q' Reta Polar ou Diametral
e Reta de Regresséo Linear

‘:u Lugar Geométrico

Botdo Controle Deslizante.

a=2

7 - Esse botdo da acesso ao menu de criacdo de vérias outras
fungbes, as mais relevantes sdo: Controle deslizante, Texto, Inserir Imagens,

Botao.

372 Controle Deslizante
ABC Texto

M Inseririmagem

Botdo

/12 Caixa para Exibir / Esconder Objetos

a=1 Campo de Entrada

Campo de Entrada.

St - Neste campo podemos digitar fungdes,

equacdes matematicas e definicbes dos objetos e comandos do GeoGebra
gue serao representadas na janela algébrica e transformadas na janela de

visualizacéao.
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Campo de Entrada Auxiliar.

[a]

inserir letras gregas.

alB |y [0 el n| B | k|[A

HlEfplo|T|o|d| X |Ww|w

rfaje/Nz|¢|0|wm|a |l

zl=|l=|2|Aa|Vv =] |L

cs|lCc|lx || F| 1| M| e
Janela Algébrica.

b Janela de Algebra "

- Nela podemos selecionar funcdes prée-definidas, como

Na janela de algebra visualizamos as equacoes, funcbes geométricas,

controles deslizantes. etc.

» Janela de Algebra

® v, =437

® a=11
\rﬂ!=33.95

vl =19.82

=
t=472
s=03.56
Q=948
H=T4.66
B=(27,0)
w.y=0
A=(93.56, T4.66)

1

19.82 2
texto1 = “Langamento Obliguo”

f(x) = 38.95. —* _ _ ~.0.8
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Janela de visualizagéao.

» Janela de Visualizagdo

Nesta janela aparecem o0s objetos que criados no campo de entrada e

pelos botdes da barra de ferramentas.

~ Janela de Visualizagio

y="T7466m 5 =9356m

v, = 10.82m /s

v =21.13m/s
v, = =T.31m/s

a=1l.1rad

g="9.8m/s

=437 g=038

vy =43.Tm/s

N\ o
w iﬁl Iniciar -

X

« Langamento Obliquo

17



3. SIMULACOES

Nesta sessdo apresentaremos O passo-a-passo da construgdo e
configuragdo das simulacdes. Para melhor seu melhor entendimento, as
simulacdes foram divididas a partir de caracteristicas e propriedades de cada

fendbmeno estudado.

3.1. Movimento retilineo uniforme.

3.1.1. Um carro em movimento retilineo uniforme.

A simulacdo permite ajustar a velocidade e a posic¢ao inicial de um
carro que se move em MRU. E assim possibilita ao usuario representar e

observar diversas situagoes.

~ Janela de Visualizagio = X

Movimento Retilineo Uniforme
S =58,+vt

v =30m/s

S5 =43m t=31s

Passo 1- Criando os controles deslizantes.

Para criarmos os controles deslizantes da simulagéo, devemos criar as
grandezas do movimento uniforme: posicdo (representado por s 0) ,

velocidade (representado por v e 0 tempo (representado por t) para isso, siga

0s seguintes comandos:

18



Digite no campo de entrada s_0, depois aperte Enter.

aparecer a seguinte caixa de dialogo:

a=2
e

Criar Controle(s) Deslizante(s) para: s_0

Criar Controles Deslizantes Cancelar

Logo apos

Clique em criar controles deslizantes. Repita esse procedimento para

as demais grandezas velocidade v e o tempo t. Apés esses comandos 0s

controles apareceram na janela de visualizacao:

OO Ll N =2

¥ Janela de Visualizagido

e

So=22 v=-6.8

t=158

g

Passo 2 - Configurando os controles Deslizantes

Clique com o botdo direito do mouse em cima dos

deslizantes e v em propriedades.

=l

w
]
—

4

Numero S,

ir Objeto
Anl Exibir Rétulo

Animar

Fixar Objeto

Posicio Absoluta na Tela

"

Renomear

<

Apagar

¢ Propriedades ...

controles

19



Com isso abrird uma nova janela, e a partir dela podemos modificar os

valores de intervalo, incrementos, velocidade, oscilagdo da animacéo e estilo

do ponto como: tamanho, cor largura, espessura e opacidade.

« Propriedades - Nimero Sq
Ha BE [ &

Algebra Avancado
Basico Controle Deslizante

Intervalo

min: -5 max. |5

Controle Deslizante

Animacio

Velocidade: |1

Estilo do Ponto

Tamanho: 5 px
Cor: W

Estilo

Largura: 200 px

Espessura da Linha: |5 px

Cor:| H

Programacio
Cor Posicdo

Incremento:

[ Fixa []Aleatdrio (F9) Horizontal ~

Repetir: | = Oscilando

Configure os controles deslizantes criados a partir dos valores da
tabela a seguir:
Grandezas Intervalo Incremento Largura Animacéao Velocidade
s 0 -50 até 50 0.1 100 Sem 1
v -20 até 20 0.1 100 Sem 1
t 0 até 100 0.001 100 0.1 0.2
Observacao:

Para o tempo, selecione em propriedades repetir crescente (uma vez).

Animacio

Yelocidade: |1

Repetir: |i= Crescente (Uma Vez)i ~

20




Observacao:

Ao final de qualquer procedimento, clique o botdo mover para finalizar

0 comando.

Mover
Arraste ou selecione objetos

Passo 3 - Construindo a func¢éo horaria das posicdes
Escreva no campo de entrada a funcao s=s_0+v*t, aperte Enter.

Entrada; s=s_0+v*
| i amcror |

Teste a dependéncia da funcéo s em relacdo aos controles deslizantes
s 0, v e t. para isso, basta modificar os valores na barra que se encontram na

janela de visualizagé&o.

Jole Ll ez

WA e s |l # S =
N I:I m E r[' » Janela de '\l'ISl.Iq'llli‘.EI{EIO
- S =13.76
..@ S =-25 +RE2 R e
@ t=10.2 t= 58
------ ® v=38 et

Passo 4 - Criacao da Pista de Trajetoria da Particula.
Para montar a animacdo da particula, devemos construir trés retas

paralelas ao eixo x. entdo selecione o icone da figura abaixo e clique em retas

paralelas.

21



S

-
. -
—

- - o -
> 1)) o/ &Y

Reta Perpendicular

Reta Paralela ¢

-
-
&< Mediatriz
cC.. Bissetriz
ran
-

Reta Tangente

o
J

Reta Polar ou Diametral

.
£

Reta de Regress3o Linear

Se. Lugar Geométrico

Clique num ponto desejado abaixo do eixo X, e depois clique no eixo Xx.

A reta paralela ira aparecer:

Repita esse comando por duas vezes de modo a criar trés retas

paralelas equidistantes.

L

Na reta central, vocé clicard com o botdo direito do mouse e va em

propriedades — estilo - configuragdo. E deixe-a tracejada como na figura a

sequir:

22



Observacao:

Troque a letra do ponto A contido na reta pela letra R. pois o ponto de
movimento da funcdo sera denominado de objeto A, para isso basta clicar em

cima do ponto e selecionar propriedades e modificar a letra.

Passo 5 - Criando o ponto de movimento da simulagéao.

Esse ponto descrevera os movimentos obedecendo a funcdo horaria

programada para a simula¢éo, entao:

Escreva no campo de entrada A=(s,-1). Aperte Enter:

Entrada: A=(s,-1)
B

As coordenadas do ponto A representa a variagao da funcéo S no eixo

x e o valor 1 a variagdo no eixo y.

Passo 6 - Botdes de Comandos.

Para deixar a animacdo da simulacdo mais facil de manusear,
podemos criar botbes de comandos. Com esses botbes podemos iniciar, parar

ou reiniciar as simula¢cdes de maneira muito mais pratica.
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Criando o botao “Iniciar”

Va o botao Controle Deslizante e selecione o botao “OK”.

a=2
.

Controle Deslizante
ABC Texto

Inserir Imagem

Botdo

Caixa para Exibir / Esconder Objetos

a=/1 Campo de Entrada

Agora clique na janela de visualizagdo. Depois disso aparecera uma

nova janela, nessa janela vocé escreva 0s seguintes comandos:

v Legenda => Iniciar
v' Cédigo GeoGebra => iniciarAnimacaolt,true]
v Clique em OK.

€7 Botdo >
Legenda: |Iniciar

Cddigo GeoGebra:

-

IniciarAnimaciolt true]

Cancelar

Logo apds aparecera o botao ‘iniciar’ na janela de visualizag&o.

Iniciar
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Criando o botao “Parar”.
Escreva os seguintes comandos:
v Legenda => Parar

v Cadigo GeoGebra => iniciarAnimacaolt,false]
v Aperte OK.

Logo apds aparecera o botdo “Parar” na janela de visualizagao.

Parar

Criando o botao “Resetar”.
Escreva os seguintes comandos:
v Legenda => Resetar.
v Cadigo GeoGebra => iniciarAnimacaolt,false]
v t=0

Clique em OK.

Logo ap6s aparecera o botdo “Resetar”.

| Resetar

Logo apos os comandos teremos a configuragao abaixo.
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...®.... @ 10

Iniciar | 8

Passo 7 - Configuragcdes de apresentacdo da simulagéo.

Nesse momento iremos introduzir na janela de visualizacdo os textos
de apresentacdo da simulacdo. Tais como: titulo da simulacdo, equacao do

movimento da particula, variacdo de espaco e tempo decorrido etc.

Para isso, va em controle deslizante e selecione o botao texto e clique

na zona gréfica como 0 mouse.

Controle Deslizante

o)
e

ABC  Texto

Inserir Imagem

Botdo

Caixa para Exibir/ Esconder Objetos

a=1 Campo de Entrada

ApoOs clicar na janela de visualizacdo, aparecerd uma nova janela

texto. Va em Editar e escreva o titulo da simulacdo, depois clique em OK.
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€ Testo x I

Editar
Movimento Retilinro Uniforme:

] Férmula LaTeX Simbolos * | Objetes * | |

K

Visualizar

Movimento Refilinre Uniforme

J Ajuda OK Cancelar

Em seguida aparecera o texto escrito na zona grafica com letras bem

pequenas.
« Janela de Visualizagao
=] AW | N |/ Pequeno -
&
Sp=-13
IIGIIIIIIIIIIIIII
v=13 %
e
T=0 a
e e
a
Maovimento Retilinro Uniforme
B
.
@
a
|
h _‘
-4 3 2 1 o 1 2 3 4 5 [ 7 8 ] 10 11
-1
f R
@
Iniciar
Parar Resetar

Para alterar o tamanho da fonte, basta selecionar o texto e ir na seta
ao lado de onde esta escrito janela de visualizacdo. L4 podemos alterar o

tamanho da fonte, mudar a cor e por em negrito o texto selecionando.
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p~ Janela de Visualizacdo
v L | N |/ Pequeno b |
1 ;
Sg=-13
@ I 1
v=13 °®
I I
T=0 a
@ I I 1

Para a equacdo do movimento, além dos comandos vistos
anteriormente, podemos marcar a opcado Formula LateX para que o texto
possa estar escrito em formato LateX. Assim permitindo uma melhor

formatacao para as equacdes.
7 Texto *
Editar
5=5_0+vi
Formula LaTeX = | Simbolos * | Objetos

Visualizar
5 Sa 4wt

# Ajuda QK Cancelar

Note que em “visualizar” aparecera o resultado padrdo do LateX para
a equacao das posicoes, e na zona grafica aparecera a equacao para o
MRUV.

S = S[]""U.t

Para os textos e espago e tempo, podemos inserir objetos que
modificam seus valores no decorrer do tempo, sempre obedecendo a equacgao

do movimento simulada. Para isso basta seguir o exemplo a seguir:

Escreva na janela editar S=, depois va na janela objetos e selecione s.
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| € Tedto »

Editar

[J FérmulaLaTeX > | Simbolos v | Objelos »

| | m [ [ | [ [ | | 1 bt1 A
b2
ot3

Visualizar
|
8=

J Ajuda OK Cancalar

Depois disso, vocé pode voltar na janela editar, e escrever a unidade
de medida da grandeza selecionada, depois selecione a Formula LateX.
Clique em OK.

)

_Ecitar

S=sm

(4 FérmulaLaTeX~ | Simbolos » | Objetos =

LU

Visualizar
5= —13m

) Ajuda OK Cancelar

Repita os mesmos procedimentos para o espacgo “s” e o tempo “t”.

Agora é soO conferir se todos os comandos estdo funcionando. Se a

checagem for positiva, a forma bruta da simulacao ja estara pronta.
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* Janela de Visualizagio Y

> E Movimento Retilineo Uniforme
S =5Sy+wv.t

8§ =4.08m L =05.6s

3

[Iniciarl [F’ararl- Resetarl

Passo 8 - Melhorias no visual da simulacao.

Com a simulacéao ja funcionando, agora € hora de dar acabamento em
seu visual, para isso vamos inserir algumas imagens e ocultar algumas

informacdes da tela.

Ocultacao dos pontos das retas e de movimento.

Para isso basta clicar com o botédo direito do mouse no ponto desejado
e clicar em exibir objeto.

Ponto B
Coordenadas Polares
Exibir Objeto

Exibir Ratulo

Habilitar Rastro

\l:b

Renomear

N

Apagar

1 .2 Propriedades ..
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Com esse procedimento o objeto sera ocultado da janela de

visualizacdo. Agora é sO repetir esse procedimento para todos 0s outros

pontos que voce deseja ocutar.

Observacao:

Para ocultar somente o rétulo do objeto ou reta, basta clicar em Exibir

Rétulo. E o rétulo sera ocultado.

3

Observagao:

Note que o ponto A nao foi ocutado, isso porgue iremos utilizar suas

coordenadas na insergéo de uma figura.

Inserir imagens.

Para inserir uma imagem na simulacdo, primeiramente vocé deve
baixar a imagem desejada da web, de preferéncia de fundo transparente ou
branco. Salve em uma pasta. Feito isso, basta selecionar o botdo controle

deslizante e clicar em Inserir Imagem.
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"=% | Conlrale Deskzante

——

ABC  Texto

Inserir Imagem

(o] Botao
7® Caia para Exibir ! Esconder Objetos

a=1 Campode Enfrada

Selecione a imagem desejada e clique em Abrir.

| VEr e ETIaENS QEODHLND v| ¥ @3-

| Congaing de Classe
o il
el Barcs 1
| o parce 2
= barca

- = bola
e ceTra | S cashlo2
| o bl
o eane an
'- | cag G

| Deoumentos | = dewnload
= jado

‘ = messdl
& guda e
Este Comp_ | & sidw
o peasyts 1 canpwermeiio jpg - 8501 573
W emecown ST =]
Aese  soultd oS | imagem (g, Jotg. pog o bmp, ) - Cancela

Ao clicar em Abrir, a imagem aparecera na janela de visualizacdo com

o tamanho extremamente grande.

A imagem sua base possui dois pontos C e D (que podem ser

representados por outras letras). E sdo esses pontos que iremos alinhar ao

ponto de movimento.
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Clique no ponto C e v4 em: Propriedades — Basico. L4 vocé modificara
as coordenadas do ponto C de acordo com a imagem a seguir.

~ Propriedades - Ponto C(0.3,-1.81) X
Hea B %

Aloebra Avancado Programacéo
Basico Cor Estilo
Nome C
Valor: (s,-1) o
Legenda:

Exibir Objeto
Exibir Rétulo: | Nome v
[] Exibir Rastro
[] Fixar Objeto

[] Definir como Objeto Auxiliar

Para o ponto D, siga a imagem subsequente.

¥ Propriedades - Ponto D{13.3, -1.81) =
Ole B8 @

Aloebra Avancado Programacao
Basico Cor Estilo
Mome [}
Valor: (s+1.5,-1) o
Legenda:

Exibir Objeto

Exibir Rétulo: | Nome ~
[ Exibir Rastro

[] Fixar Objeto

[] Definir como Objeto Auxiliar

Feche a janela de propriedades do ponto.

Agora podemos ocutar os demais pontos, e assim teremos a
simulacdo quase terminada.
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~ Janela de Visualizacio

Sp=-32

[
@
o

Movimento Retilineo Uniforme
S = Sg+’U.t

S§="72m t=8s

[Iniciarl IPararl-a Resetarl

Podemos inserir uma imagem para demarcar o ponto referencial

adotado para o movimento. Isso fica a critério do programador.

Ocultar eixos e malhas.

Para isso basta clicar com o botédo direito do mouse na zona grafica

em eixos, apos o clique os eixos do plano cartesianos serdo ocutados.

Janela de Visualizacao

| Eixos
l__ Malha

Barra de Navegacgao

Q Zoom

EixoX : EixoY
Exibir Todos os Objetos
Visualizacdo Padrdo Ctri+M

¢ Janela de Visualizag3o ...

Modificagdes adicionais.

Podemos mudar a cor dos botdes de movimentos, ou modificar sua

fonte, basta clicar com o botéo direito do mouse em: propriedades — cor - cor

de fundo.
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~ Propriedades - Botdo bt3 X
Hiae B8 : %

Posicio Avancado Programacio
Basico Texto Cor Estilo

|
o
WL
]
[ ]
[ [ |
[ [ ]

Visualizar:
() Cor de Primeiro Plano
® Cor de Fundg

4

O visual final da simulacé&o é:

a [X]

Movimento Retilineo Uniforme
S =258y+ vt

~ Janela de Visualizagdo

L AaCy

v=30m/s

- S = 43m t=31s
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3.2. Movimento Relativo.

3.2.1. Dois carros trafegando uma estrada retilinea com velocidades
constantes.

Esta simulacédo representa o movimento relativo entre dois carros a
partir da simulagdo de dois carros com velocidades constantes em uma

estrada retilinea.

~ Janela de Visualizagio X

e Movimento Relativo (MRU)

Vg =18m/s

t=0s

Passos 1 e 2 - Criando e Configurando os controles Deslizantes.

Nessa simulacao temos dois objetos em movimento, logo teremos que
construir os controles deslizantes para as duas particulas que se movem
respeitando as equacdes do Movimento Retilineo Uniforme. Entdo devemos

seguir os passos 1 e 2 da simulagéo 1. Para cada particula separadamente.

Configure os controles deslizantes a partir dos dados da tabela a

sequir:

Grandezas Intervalo Incremento Largura Animacéao Velocidade
s0_A -50 até 50 0.1 100 Sem 1
v_A -20 até 20 0.1 100 Sem 1
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-50 até 50

s0_B 0.1 100 Sem 1
v B -20 até 20 0.1 100 Sem 1
t 0 até 100 0.001 100 0.1 0.2

Passo 3 - Construindo as func¢des horarias das posi¢cdes

Escreva no campo de entrada as fung@es horarias para as particulas A
e B:

v s A=s0_A+v_A%, aperte Enter.
v' s B=s0_B+v_B?*t, aperte Enter.
Teste se as funcdes sdo dependentes de seus controles deslizantes.

Passo 4 - Criacéo da Pista de Trajetdria das Particulas.

Siga o passo 4 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 20)

Passo 5 - Criando os Pontos de movimento das func¢des horarias.

Como nessa simulacédo temos dois pontos de movimento. Temos que

deixa-los em faixas diferentes de pista, logo siga os seguintes passos:
Escreva no campo de entrada:

v’ A=(s_A,-1). Aperte Enter. (Particula A)
v' B=(s_B,+1). Aperte Enter. (Particula B)

As coordenadas dos pontos A e B, representam as variagdes de suas

funcbes “s” no eixo x € no eixo y possuem valores constantes. (Essas

coordenadas podem ser modificadas de acordo com o gosto do programador
da simulacéo.)
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Passo 6 - Botbes de Comandos.

Siga o0 passo 6 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 22)

Passo 7 - Configuragdes de apresentacdo da simulagéo.

Siga 0 passo 7 da simulacdo 1. (Pagina 24). Para cada uma das

particulas e entdo chegaremos a forma néo lapidada da simulacéo.

[R] AL OO £ N rec] )

» Janela de Algebra X | = Janela de Visualizacdo
9 s0,=2 v
@ v,=16
® t=365 s0,=-
SAZEBA
@ s0,=15
[ vB=71
Sg=17 t=365
p=1,-2) & ¥ " vp = —20m/s
® fky-2 s0g=15 vy = 16m/s B /
E=1(0.86,2.02) n - L
® gy=202 IR 3
C=(-1.26,0) B~
® my=0 @

® A=(384,1)

“TSad S0arvat | SsdS0sT skt Movimento Relativo

5
S4=384m Sp=TTm t = 36.5s

® B=(77,1) q
@ textol = “Movimento Relativo™ B
® texto? = “Sy = S04 + va.t 1 ®
@ textod = “Sg=S0g+vg=
@ texto3 = “Sy =38.4m" h

® texto5 = "Sp=T7m"
® textob = “va=16m/s"
® textol = “vg=-20m/s" 3 .
® textod = “t=36.55"

[Iniciar’ |Parar| [Resetarl

7

Passo 8 - Melhorias no visual da simulacao.

Siga o passo 8 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 28). E o visual final da

simulacao sera:
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v Janela de Visualizagio

Parr] i o . Movimento Relativo (MRU)
t=20s

5,A=0 5B =10
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3.2.2. Um barco navegando em um rio.

O passo-a-passo a seguir mostrara as caracteristicas do movimento
relativo de um barco com velocidade constante v_B sobre um rio de correnteza

de velocidade constante v_r.

~ Janela de Visualizagéo X

vy = 12km/h v, =Tkm/h vp = 19km/h Barco Navegando
S§=4408km t=2.32h
Parar
A
go \607
- ng 1632

Passos 1 e 2 - Criando e Configurando os controles Deslizantes.

Para essa simulacdo temos que levar em consideracdo a velocidade

relativa do conjunto barco e correnteza do rio. Entéo siga os passos a seguir:

Construa os controles deslizantes: posicao inicial s_0, velocidade do
barco v_b e velocidade do rio, v_r e o tempo t, de acordo com a tabela a seguir

e siga todos os passos 1 e 2 da simulacdo 3.1.1. (Paginas 17 e 18).

Grandezas Intervalo Incremento | Largura | Animacdo | Velocidade
s 0 50 até 50 0.1 100 Sem 1
v_B 10 até 10 0.1 100 Sem 1
v_r 0 ate 10 0.1 100 Sem 1
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t 0 até 50 0.001 100 0.1 0.2

Passo 3 - Construindo as fung¢des: relativas e horéarias das posi¢des.
Antes de escrevermos a fungcdo horaria das posi¢cdes, temos que
montar a funcéo velocidade relativa, pois a equacdo do movimento depende

da funcao da velocidade relativa. Logo, escreva no campo de entrada:

v' v_R=v_b+v_c, clique Enter. (Velocidade relativa)
v' s=s_0+v_R*, clique Enter.(funcéo posicéo do barco)

Teste se as funcbes estdo dependentes dos seus respectivos

controles deslizantes.

Passo 4 - Criacao das dimensdes do Rio.

Devemos construir duas retas paralelas horizontais que representarao

o rio. Basta seguir o passo 4 da simulagéo 3.1.1. (Pagina 20).

Passo 5 - Criando o ponto de movimento do barco.

Siga o passo 5 da simulagéo 3.1.1. (Pagina 22), centralizando o ponto
A, para isso escreva no campo de entrada o ponto: A=(s,0). Aperte Enter.

Passo 6 - Botdes de Comandos.

Siga o passo 6 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 22).

Passo 7 - Configuragdes de apresentagcdo da simulagéo.
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Siga o passo 7 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 24). S6 que para duas
particulas e entdo chegaremos ao final da programacao dessa simulacao, e a

mesma tera a roupagem a seguir:

~ Janela de Visualizagao

RIS Barco Navegando
V=12
@ 5
v=07 vy, = 12km/h v, = Tkm/h vg = 19km/h
' @ ' 1
t=5
S = 95km t = 5h

f

a0

Iniciar | | Parar | | Resetar

Observagao:
Adotamos outras unidades de medidas nessa simulacédo devido a que
0 movimento de um barco bem mais lento quando se comparado ao

movimento de um carro. Vale lembrar que o tempo de simulagéo (visualizado

na tela) € diferente real do fenémeno.

Passo 8 - Melhorias no visual da simulagéo.

Siga o passo 8 da simulacéo 3.1.1. E o visual final da simulacéo é:
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¥ Janela de Visualizagao

vy, =12km/h v, =Tkm/h vg = 19km/h

5 =44.08km t=2.32h

X

Barco Navegando

ablhiecs

0 v=07

t=232
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3.2.3. Travessia de um barco.

O passo-a-passo a seguir mostrara as caracteristicas do movimento
de um barco ao atravessar um rio de largura S, com velocidade V_b

perpendicular a velocidade da correnteza V_r. ambas as velocidades sao

constantes.
~ Janela de Visualizagdo X
S—sm woseams  1FAVESSia de um Barco
S, = 3L5m S, =21m V,=3m/s V,=2m/s
t =10.5s
a
®
2N

f

vh:B v,:Z 5=8

-

W e

Passo 1 — ajustando a largura do rio.

Nessa simulacdo criaremos primeiro o rio e suas dimensfes. O
primeiro passo € criar um controle deslizante s. Onde o valor de s sera a

largura do rio.

i Criar Controles Deslizantes .

a=2
i

Criar Controle(s) Deslizante(s) para: S

 Criar Controles Deslizantes | Cancelar

Agora iremos criar as margens do rio. Para isso criaremos duas retas
paralelas na janela de visualizagdo. Entdo, siga o passo 4 da simulagéo 3.1.1,
e teremos duas retas paralelas com a seguir:
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Clique em cima do ponto B com o botdo direito do mouse, va em:

Propriedades — Basico — Defini¢do. Insira na coordenada y, a letra s.

* Propriedades - Ponto B(-0.64, 6.02) X
Nl BEE : @

Alaebra Avancado Programacao
Basico Cor Estilo
Mome: B

Definicio: |(-0.64, 5}

Legenda:

Com essa mudanca a reta se moverd de acordo com o controle

deslizante s.

Observagao:

Troque as letras dos pontos nas retas por T e W respectivamente, pois
o ponto “A” sera utilizado para denominar o ponto objeto da equagdo de

movimento.
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Passo 2 e 3 - Criando e configurando os controles deslizantes.

Crie e configurem os controles deslizantes: velocidade do barco v_b,

velocidade do rio v_r e o tempo t, de acordo com a tabela a seguir.

Grandezas Intervalo Incremento | Largura | Animagdo | Velocidade
v_b -10 ate 10 0.1 100 Sem 1
v.r 0 até 10 0.1 100 Sem 1
t Oatés/v_r 0.001 100 0.1 0.2

Passo 4 - Construindo as func¢des horarias das posi¢cdes
Agora vocé deve criar duas fungbes: uma para o deslocamento do

barco na vertical e outras para o deslocamento da correnteza na horizontal.

Logo, escreva no campo de entrada:

v" b=v_b*t. Clique Enter.
v r=v_r*t. Clique Enter.

Teste se as funcdes sdo dependentes dos seus respectivos controles

deslizantes.

Passo 5 - Criando o ponto objeto para o movimento do barco.

Escreva no campo de entrada:

v' A=(r,b). Tecle Enter.

Passo 6 - Botdes de Comandos.
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Siga o0 passo 6 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 22).

Passo 7 - Configuracdes de apresentacdo da simulacéo.

Siga o passo 7 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 24). Ao final dessa etapa,

a simulacao estaré faltando apenas umas modificacdes estéticas.

~ Janela de Visualizagio

=

S—tm ve—sams  1FAVESSia de um Barco
Sy = 38.25m S, = 25.5m * Vi=3m/s V,=2m/s
10
t =12.75s
-B
- o
B
4 'A
2
f
10 -8 B 4 -2 o 2 4 8 8 10 12 14 16 18 0 22 4
v, = 3 V= 2 s=8
2 . - .-
| Iniciar I [ Parar I [ Resetar L

Passo 8 - Melhorias no visual da simulagéo.

Siga 0 passo 8 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 28). E o visual final da

simulagéo é:
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~ Janela de Visualizagé

X

. mMC~

S[-, = 31.5m

S5=8m
S, =21m

Ve =3.61lm/s
V,=3m/s V,=2m/s

t =10.5s

Travessia de um Barco
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3.3. Movimento retilineo uniformemente variado.

3.3.1. Carro em movimento retilineo uniformemente variado.

Esta simulacao representa 0 movimento de um carro descrevendo um

MRUV em uma estrada retilinea para um dado referencial.

» Janela de Algebra o X/ |~ Janela de Visualizagio X

@ V=24 -

® a=05

® t=303
v=392 05

0 5,=18 as 9
s=7.11 o S = Sg -|- Ug.t -|- (1/2)&t
D=(0.32,202) =303

® fy=202
B=(0.38,-2.06) sp=-18

® gy=-206
C=(0.54,0) @

® hy=0

@ textol =“Movimento Retilineo |

@ texto2 = "a=bm/s"

@ textod = “v=39.16m/s"

V=24

Movimento Retilineo Uniformemente Variado

§=77.6Tm v=39.15m/s ¢ — 3035 ¢ =5m/s

@ textod = “t=30.3s"
® textoh = “S=77.67Tm"

@ textob = “S=Sp+vo.t+(1/

T
|
I
|
A=(177,1)
£-(0,202) !
F=(0,-2) —
® i1 ] -
G=(0.94,18) | A
H=(0.98,1.78) | oe
J=(8.27,132) I
1=(.27,12) |
< >

Passos 1 e 2 - Criando e Configurando os controles Deslizantes.

Construa e configure os controles deslizantes: posi¢ao inicial s_0,
velocidade v_0, aceleracédo a e o tempo t, de acordo com a tabela a seguir e

siga todos os passos 1 e 2 da simulacdo 3.1.1. (Paginas 17 e 18).

Grandezas Intervalo Incremento | Largura | Animacdo | Velocidade
5.0 -50 até 50 0.1 100 sem 1
v_0 -10 até 10 0.1 100 Sem 1
A -5até 5 0.1 100 Sem 1
t 0 até 50 0.001 100 0.1 0.2
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Passo 3 - Construindo a funcéo horéria das posicdes e velocidade.

Escreva no campo de entrada as funcdes:

v’ s=s 0+v_0*+(1/2)*a*t"2, aperte Enter.
v v=v_0+a*t, aperte em Enter.

Teste a dependéncia das funcdes em relacdo aos seus respectivos

controles deslizantes.

Passo 4 - Criacdo da Pista de Trajetoria da Particula.

Siga o0 passo 4 da simulacédo 3.1.1. (Pagina 20).

Passo 5 - Criando o ponto de movimento da fun¢éo horéaria da simulacéo.

Siga o passo 5 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 22).

Passo 6 - Botdes de Comandos.

Siga o passo 6 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 22).

Passo 7 - Configuragdes de apresentagéo da simulagéo.

Siga o0 passo 7 da simulacdo 3.11. (Pagina 24). Ao final a simulacéo

deve ficar mais ou menos assim:
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Janela de Algebra

¥ Janela

de

»
[ ]
[ ]
[ ]

vu=1

a=05

t=88

v=54
5p=-21
§=26.52
D={0.72,1.94)

h:
texto1 = “Movimento Uniformer
texto? = “§=265.2m"

texto3 =

textod =
textob = “S=Sgtvo.t+(1/

textoh = “t=88s"
A=(2652,1)

fC~

Movimento Uniformemente Variado
S = Sp+ vt + (1/2).t2

§ = 265.2m v=>54m/s

{=88s a=5m/s

20 an 100

‘Iniciarl

I Resetar ]

| Parar’ "

Passo 8 - Melhorias no visual da simulagéo.

Siga 0 passo 8 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 28). E o visual final da

simulacéo é:

Janela de Algebra o X

* Janela de Visualizacdo

»
]
]
]

v, =24

ftC~

a=05

1=3.03

v=392

5,=-18

s=777
D=(0.32,2.02)
fy=202
B=(0.38,-2.06)
ga:y=-206

C=(0.54,0)

h:y=0

texto! = “Movimento Retilineo |
texto2 = “a=5m/s”

Vg=24

e

a=08

—

1=3.03

5o

=-18

S§="77.6Tm v=239.16m/s ¢ — 30.35 ¢ = 5m/s

Movimento Retilineo Uniformemente Variado

S = So+ vo.t + (1/2).a.t?

6=(-0.94,18)
H=(098,1.78)
J-(827,1.2)
1=(7.27,1.2)

————ep--— -4 —cm
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3.3.2.

~ Janela de Visualizagao

Dois carros trafegando uma estrada retilinea com velocidades
variaveis respeitando aceleracdes constantes.

b

Movimento Relativo no MRUV
S,4=237.69m Sp = —-10.99m
vy = —5L16m/vp = 73.08m/s

ay=—21m/s* ag = 3m/s®

t = 24.36s

L e e e I o o o o e e e e e = = -
|
| (a(=|=
|
|
f 1
s0,=10 w0, =0 a,=-21
® ® ®
& & &

Passo 1 e 2 - Criando e Configurando os controles Deslizantes.

Para a criacdo e configuracdes dos controles deslizantes, vocé deve

seguir os passos 1 e 2 da simulacdo 3.1.1. Configure os controles deslizantes

com os valores da tabela a seguir:

Grandezas Intervalo Incremento | Largura | Animacdo | Velocidade
s0_A -50 até 50 0.1 100 Sem 1
v0_A -20 até 20 0.1 100 Sem 1
a_A 5até s 0.1 100 Sem 1
s0_B -50 até 50 0.1 100 Sem 1
v0_B -20 até 20 0.1 100 Sem 1
a_B -5até5 0.1 100 Sem 1

t 0 até 100 0.001 100 0.1 0.2
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Passo 3 - Construindo as funcdes horarias das posicdes e velocidade.
Escreva no campo de entrada as funcdes:
v s A=s0_A+v0_A*+(1/2)*a_A*"2, aperte Enter.
v v_A=v0_A+a_A%, clique Enter.
v’ s B=s0 B+v0_B*t+(1/2)*a_B*t"2, aperte Enter.

v' v_B=v0 B+a B, aperte Enter.

Teste as funcdes estdo dependentes dos seus respectivos controles

deslizantes.

Passo 4 - Criacéo da Pista de Trajetdria das Particulas.

Siga o passo 4 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 24).

Passo 5 - Criando os Pontos de movimento das fun¢bes horarias das

duas simulagdes.

Siga o passo 5 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 22).

Passo 6 - Botdoes de Comandos.

Siga o passo 6 da simulacéo 3.1.1. (Pagina 22).

Passo 7 - Configuracdes de apresentacdo da simulacgéo.

Siga o passo 7 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 24). E ao final desse

comando a simulacao ja esta quase pronta, e tera o aspecto a seguir:
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» Janela de Algebra X |+ Janela de 4 X

® V0;=0 L] aC~

0 3,3
=253 )
vB=?.58

0 W0,=0 Movimento Relativo no MRUV
0 3~ 7 Parar
v:=,5_3 Iniciar vy =—53.05m/s o, — _21m/s?

@ s0,=17 4 Sp=065.T1m
5,=103 5,=103m

s0g=-3

55 =657 Resetaﬂ L = 25.26s vg=T5.78m/s ap=dm/s*
D=(0.26,1.98) ¢

fy=-198 @
E=(-0.42,0)
ey=0 g
3
hy=1.98
A=(10.3,-1) g
B=(657,1)

texto1 = “Maovimento Relativo n
texto2 = “Sy =103m”
textod = “Sg = 65.71m" -1 ®
® textod = “wp=53.05m /5"
® texto5 = “vg=75.78m/s" ||
@ textoB = “t=25.26s"
® textob = “ap=-2.1m/s*" s0,=17 V0,=0 a,=-21

® texto? = “ag=3m/s*" -3 e e [~ —

=3

o

L S

B

< >

Entrada: v

Passo 8 - Melhorias no visual da simulagéo.

Siga o0 passo 8 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 28). E o visual final da

simulacao é:

~ Janela de Visualizagdo X

L faCr

Movimento Relativo no MRUV
S.=37.69m Sp=-10.99m

vy =—5L.16m/vp = 73.08m/s

a,=—2.1m/s* ap = 3m/s* T

t =24.36s

s0,=10 vi,=0 a,=-21

- - - SnE:-1n vnE: 0 a.B: 3
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3.4. Lancamentos verticais.

3.4.1. Langamento vertical para cima.

O passo-a-passo a seguir mostrara as caracteristicas do movimento
de uma bola sendo langada verticalmente para cima com velocidade inicial vy,

sob acéo da aceleracao da gravidade e sem a resisténcia do ar.

- Langamento Vertical para Cima
_*_ H = Hy+ vpd — (1/2).9.8%
*
. e e
| Inkcear
Parar
Ressatar

Passos 1 - Criando os controles Deslizantes.

Como o0 movimento agora ocorre no eixo vertical, faremos algumas
trocas na representacdo dos controles deslizantes. Onde 0s mesmos serao:
posicdo inicial H_O, velocidade inicial v_0, aceleragdo da gravidade g e o

tempo t. iremos construi-los primeiramente, sem configura-los. Para isso siga o

passo 1 da simulagéo 1. (Pagina 17).

Passo 2 - Construindo a funcéo horéria das posicdes e velocidade.

Escreva no campo de entrada as funcdes:

55



v H=H_0+v_0*+(1/2)*g*t"2, clique Enter.

v' v=v_0+g*, clique Enter.

Teste a dependéncia das fungbes em

deslizantes.

Passo 3 - Criacdo da Pista de Trajet6ria das Particulas.

relagdo aos controles

Siga o passo 4 da simulacéo 3.1.1. (Pagina 20). Mas para apenas uma

reta paralela.

Passo 4 - Configurando os controles Deslizantes.

Depois de construir as equacgdes para o dado movimento, podemos

configurar os valores para os controles deslizantes da tabela a seguir e siga o

passo 2 da simulacédo 1. (Pagina 18).

Grandezas Intervalo Incremento | Largura | Animacdo | Velocidade
HO 0 até 50 0.1 100 Sem 1
v_0 0 até 30 0.1 100 Sem 1
g -5 até 30 0.1 100 Sem 1
t 0 até 0.001 100 0.1 0.2
2xvy/9

Passo 5 - Criando o ponto de movimento da fung¢éo horéaria da simulacéo.

Siga o passo 5 da simulacéo 3.1.1. (Pagina 22).




Passo 6 - Botdes de Comandos.

Siga o0 passo 6 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 22).

Passo 7 - Configuracdes de apresentagcédo da simulacgao.

Siga o passo 7 da simulagdo 3.1.1. (Pagina 24). Ao final desse passo

a simulacao esta pronta.

¥ Janela de Algebra X | * Janela de Visualizagio X
@ H=0 -
PR @u ]
L] L]
t=37
o ﬁ Lancamento Vertical para Cima
H=11.66 + L
v=13 L 2
@ textol =“Langamento Vertical =11 . H - HU + UU't ) (1/2)'g't
B={0.72,0) ®
® fty=0
@ A=(D,11.66) 10
@ textod = “g=10m/s>" H =116.55m v, =50m/s
@ textoh = “t=37s"
@ texto3 = “v=13m/s" — v=13m/s 1 2
® texto? = “H=11655m" . b 87 / g=10m/s
® textob = “v=50m/s"
® texto? = “H=Hytvot(1/:
8
Iniciar
4
Parar
Resetar .
f
< > -5 -4 2 0 2 4 [ B 10 12 14 18 18 2

Entrada

Passo 8 - Melhorias no visual da simulacao.

Siga o passo 8 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 28). E o visual final da

simulagéo é:
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T MR OF YRR e

Lancamento Vertical para Cima

. H = Hy+vot — (1/2)g.8*
[T
M = BH. G0 i LRI
. f=7Ta it 2imifs i == Db a7
| Iniciar
_ F’.arar.
Resetar |

3.4.2. Uma bola abandonada de certa altura em relacéo ao solo e
sem aresisténcia do ar Queda livre.

O passo-a-passo a seguir mostrara as caracteristicas do movimento
de uma bola sendo abandonada de certa altura Hg a cima do nivel do solo,
préximo a superficie da terra, sem a resisténcia do ar e sob acdo da

aceleracéo da gravidade.

~ .Janela de Visualizagio X

-

" ) H = —Ho+ (1/2).g.2 Queda Livre
g=98
® * H, = 90m H=0m
t=4.29
* g= Q_Sm/s?' t=4.29s
v =42m/s

&0

50

Iniciar
Parar
Resetar

f

30

20

Passos 1 - Criando os controles Deslizantes.
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Siga o0 passo 7 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 24).

Passo 2 - Construindo a funcéo horéria das posicdes e velocidade.

Escreva no campo de entrada as funcdes:

v H=H_0-(1/2)*g*t"2, clique Enter.
v’ v=g*, clique Enter.

Teste a dependéncia das funcbes com seus respectivos controles

deslizantes.

Passo 3 - Criacdo da Plano de Trajetéria das Particulas.

Siga o passo 4 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 20). Mas para apenas uma

reta paralela.

Passo 4 - Configurando os controles Deslizantes.

Depois de construir as equagdes para o dado movimento, podemos
configurar os valores para os controles deslizantes da tabela a seguir e siga o

passo 2 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 18).

Grandezas Intervalo Incremento Largura Animacéao Velocidade
HO 0 até 50 0.1 100 Sem 1
g -5 até 30 0.1 100 Sem 1
t 0 até 0.001 100 0.1 0.2

(2*H_0/g)"0.5
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Passo 5 - Criando o ponto de movimento da fun¢do horéaria da simulacéo.

Siga o passo 5 da simulacédo 3.1.1. (Pagina 22).

Passo 6 - Botdes de Comandos.

Siga o passo 6 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 22).

Passo 7 - Configuracdes de apresentacdo da simulacgéo.

Siga o passo 7 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 24). E ao final a simulagéo

deve ficar mais ou menos assim:

IR ]2~ D OO &) N w2l )

» Janela de Algebra X | = Janela de Visualizagio
® H,=90 -
® g-98
® t=429 Ho=00 o0
H=0 2 H = —Ho+ (1/2).g.t* ;
v=42 T L Queda Livre
B=(15.77,0) g=98 =
® ty-o - H, = 9%0m H=0m
® A=(0,0) t=4.20
® textol =*“Queda Livre”
® texto? = "H=0m" " @ o -
@ texto3 = “v=42m /5" g =98m/s t=4.20s
® textod = 05" v=42m/s
@ texto5 = “Ho = 90m"” 0
® textof = “g=0.8m/s*"
® texto? = "H=-Ho+(1/2)g
50
o
Iniciar
30
Parar
20
Resetar
10
T
-40 -30 -20 10 Ew 10 20 30 40 S0 a0 70 80 €0 100 110 120 130 140 150
< >

Enfrada:

Passo 8 - Melhorias no visual da simulacéo.

Siga o passo 8 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 28). E o visual final da

simulagéo é:
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 Janela de Visualizagio X

ffC~
Hy= 90 s Q d L H
—e H = —Hy+ (1/2).g.t2 ueaa Livre
g=98
a0
—.—Hzg H, = 90m H=0m
i) o
g=9.8m/s? t=4.29s
v =42m/s
60
50
40
30
Parar
20
Resetar
0
T
-40 -30 -20 =10 0? 0 20 30 40 50 &0 70 a0 en 100 110 120 130 140 150
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3.5. Lancamentos em duas dimensdes.

3.5.1. Langamento horizontal.

A simulacdo a seguir mostrara as caracteristicas do movimento de
uma bola sendo lancada horizontalmente de uma altura Hy a cima do nivel do
solo com velocidade inicial v_0, desprezando a resisténcia do ar e sob a¢éo da

aceleracéo da gravidade.

~ Janela de Visualizagdo X
H- e~ rv|
Lancamento Horizontal
oo AT
B v
= = = . H=68m Hy=8m vy = 13.6m/s
m m m Y
[ [l e | v, = 4.84m/s g=98m/s* ¢ =6.72m
=235 t=0.49s
N .
= i
m m m V=136 t=040
H = = P ®
- a=c Ho
1 ’
-
|Iniciar] |Parar] [Resetar]

Passos 1 - Criando os controles Deslizantes.

Agora temos um movimento nos dois eixos (horizontal e vertical),
construiremos os controles deslizantes de modo a distingui-los para cada eixo
de atuacao.

Na Horizontal: velocidade v_0;

v
v Na vertical: Altura inicial H_O e aceleracéo da gravidade g.
v" O tempo t que servira para todos.

v

Para isso siga 0 passo 1 da simulacéo 1.
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Passo 2 - Construindo a funcéo horéria das posicdes e velocidade.

Escreva no campo de entrada as funcdes:

v' s=v_0%, clique Enter.

v' H=H_0+(1/2)*g*t"2, clique Enter.

v" v_H=g*, clique Enter.

Teste a relacdo de dependéncia entre as funcdes e o0s controles

deslizantes.

Passo 3 - Criacao plano do alcance da Particula.

Siga o passo 4 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 20). Mas para apenas uma

reta paralela.

Passo 4 - Configurando os controles Deslizantes.

Configure os controles deslizantes a partir dos valores da tabela a

seqguir.
Grandezas Intervalo Incremento Largura Animacéo Velocidade
v_0 0 até 30 0.1 100 Sem 1
H_O 0 até 10 0.1 100 Sem 1
g -5 até 30 0.1 100 Sem 1
t 0 até 0.001 100 0.1 0.2

(2*H_0/g)"0.5

Passo 5 - Criando o ponto de movimento da funcéo horéria da simulagéo.
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Nesse caso vamos criar um ponto de movimento que obedece as
funcdes “s” e “H” simultaneamente. Logo, escreva no campo de entrada o

ponto A=(s,H). Clique Enter. Esse ponto se movimentard nos eixos X e Y.

Passo 6 — Criando linha de trajetéria do projétil.

Como a particula tera uma trajetoria de um arco de parabola, achamos
melhor acrescentar a linha de trajetéria para uma melhor visualizacdo do

fendmeno.

Para isso, escrever no campo de entrada a funcéo:

v f(X)=H_0-(1/2).9.(xv_0)"2. Clicando Enter, aparecera um gréafico na tela ao
qual a particula ira se mover.

W

AL

Passo 7 - Botdes de Comandos.

Siga o passo 6 da simulacéo 3.1.1. (Pagina 22).

Passo 8 - Configuracdes de apresentacdo da simulacgéo.
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Siga 0 passo 7 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 24). Ao final a simulagéo

deve ficar mais ou menos assim:

¥ Janela de Algebra ~ Janela de Visualizaga

o V=15 | AC~

i Lancamento Horizontal

1 SEC N AR R AN ERRERRRRRE RRRRE AREEE R R S

0 =8-00(5) | g
) 2 (15) 1 = 1oan/s e
H=8

® B=(0,8)

@ textol =1 Horizont . ters T Hy="8m

® texto?2 = “s=0m" u

® texto3 = “5=9.8m/s™" 9= 5=0m

® textod = “Hy=Bm" ey H=8m x =1t

® textoh = "H=8m"

® textob = “vy=15m/s" 0™

® texto? = “v,=0m/s" —

® textoB = “x =vpt"”

® textod = "y=-yo+(1/2).5 a g=08m/s*

v, = Omfs

y=—w+(1/2)0.6

Ilniciarl ! Pararl IResetarl"

< >

Entrada:

Passo 9 - Melhorias no visual da simulagéao.

Siga 0 passo 8 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 28). E o visual final da

simulacao é:

* Janela de Vis ]
W~ e~ wv|a

Lan¢amento Horizontal

2 =
y=—yo+(1/2).9.t = vort
e B -
0. H=6sm Hy=sm v = 13.6m/s
B . r=672m
v, =4.84m/s g="98m/s
t=0.49s
VU:Taﬁ t=049
9=98 H,=8

‘ Iniciarl ‘ Pararl I Resetar’
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3.5.2. Um aviéo langcando um pacote de uma altura H em relacéo ao
solo sem aresisténcia do ar.

O passo-a-passo a seguir mostrara as caracteristicas do movimento
de uma caixa de suprimentos sendo lancada por um avido que sobrevoa um
certo local a uma altura Hyp a cima do nivel do solo com velocidade inicial v_0
na horizontal, proximo a superficie da terra, sob acdo da aceleracdo da

gravidade e desprezando a resisténcia do ar.

~ Janela de Visualizagéo = X

Aviao de Suprimentos

@ = vyl Y= —Yo+ vyt + (1/2)-9-L2
* = 126.54m yo=125m y=103.2Tm

vy =190m/s vy, = 65.2Tm/s

t = 6.66s
Hy=125

V=19

®
h iniciar B8N | Resetar

Passos 1 - Criando os controles Deslizantes.

Siga o passo 1 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 17).

Passo 2 - Construindo a fungéo horéria das posicdes e velocidade.

Siga o passo 3 da simulacéo 3.1.1. (Pagina 20).

Passo 3 - Criacéo da Pista de Trajetdria das Particulas.

Siga o passo 4 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 20). Mas para apenas uma
reta paralela.
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Passo 4 - Configurando os controles Deslizantes.

Siga o passo 2 da simulacédo 3.1.1. (Pagina 18).

Passo 5 — Criando os pontos de movimento das funcfes horérias da

simulagéo.

Nesse caso vamos criar dos pontos de movimento. Um que obedeceréa

apenas a funcdo s. e o outro ponto obedecera aos dois pontos, ou seja, 0S

“an

pontos “s” e “H”. Para isso:

Escreva no campo de entrada os pontos:

v' A=(s,0). Clique Enter.
v" B=(s,H). Clique Enter.

Passo 6 — Criando linha de trajetdria do projétil.

Siga o passo 6 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 22).

Passo 7 - Botdes de Comandos.

Siga o passo 6 da simulacdo 5.1.1. (Pagina 57).

Passo 8 - Configuragdes de apresentagéo da simulagéo.

Siga o passo 7 da simulacédo 3.1.1. (Pagina 24). Ao final a simulagéo

deve ficar mais ou menos assim:
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B

} Janela de Algebra ~ Janela de Visualizagio X
0 V=172 v
=057
§=9.87 - L
o Avido de Suprimentos
® g=98
H=9.39 12
® C=(1.68,0)
® ny=0 . - A -k
@& A=(9.87,11) ” T
@ B=(9.87,9.39) e
®f(x)=11-L.0g (% (R |
= 11508 (75) .
@ textod = “Avido de Suprimento: T
@ textod = “x=98.73m" IR
@ textoh = “vi=172m /5" i RN
v, =563
® textof = “v;=506.25m/s"
® texto? = “x = vpt”
@ textod = “y=-yptvoyt+(l

z=vet Y= -yotvod+ (1/2)gt"

® textod = *y=93.86m" g yo=110m y=03.86m .
: ::ﬁ Z Z":?;l.,ls""' v =172mfs 4 vy =56.25m/s
t=57ds
Hp=11 1

ozl

potiz | l—

[ — | Iniciar I Parar || Resetar!

2 0 =z 4 8 -] 10 12 14 18 18 20 2 24 28

< 3
Enfrada: =

Passo 9 - Melhorias no visual da simulacao.

Siga o passo 8 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 28). E o visual final da

simulacao é:

* Janela de Visualizagao o X

-

Aviao de Suprimentos

‘.
x = vyt Y= —Yo+ voyt + (1/2).g.t% T
r = 126.54m yo=125m  y =103.2Tm N
v = 190m /s v, = 65.2Tm/s
t = 6.66s
Hy=125 .
® g=98 h
Vp=19 .
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3.5.3. Uma Bala de Canhé&o Lancada Obliquamente a partir do Solo
sem a Resisténcia do Ar (Langcamento obliquo).

O passo-a-passo a seguir mostrara as caracteristicas do movimento
de uma bala de canh&o sendo langada a partir do solo, com velocidade inicial
v_0, com certa inclinagcdo a em relacdo ao plano horizontal, proximo a
superficie da terra, sob acdo da aceleracdo da gravidade e sem a resisténcia

do ar.

¥ Janela de Visualizagio X

-

~— Langamento Obliquo

v, =19.82m/s
# = 25.86m/s

v, = 16.6m/s ]

a =1.1rad

g=9.8m/s
Vg =437 g=0.8 a=1.1

® ® ®

vy =43.Tm/s

Y »
& e B

ki

Passos 1 - Criando os controles Deslizantes.

O primeiro passo € criar os controles deslizantes comuns para todas

as equacoes. Logo escreva no campo de entrada os controles deslizantes:

v v_0. Aperte Enter.
v' 1. Aperte Enter novamente.

Passo 2 - Construindo a funcéo horéria das posicdes e velocidade.
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Vamos construir 5 funcdes. A funcdo vO_x e s para o eixo horizontal e
as funcgbes vO_y, H e v_y para o eixo vertical. Entdo no campo de entrada
escreva as seguintes fungoes:

vO0_x=v_0*cos(a), aperte em Enter.

s=v0_s*, aperte em Enter.

H=v0_y*t-(1/2)*g*t"2, aperte em Enter.

v
v
v" v0_y=v_0*sen(a), aperte em Enter.
v
v' v_y=v0_y-g*, aperte em Enter.

Teste a relacdo de dependéncia das fungcdes com seus respectivos

controles deslizantes.

Passo 2 - Criacao plano Horizontal do alcance da Particula.

Siga o passo 4 da simulacédo 3.1.1. (Pagina 20). Mas para apenas uma

reta paralela.

Passo 3 - Criando o ponto de movimento da fun¢édo horéaria da simulacéo.
Siga o passo 5 da simulacédo 3.1.1. (Pagina 20).

Passo 4 - Configurando os controles Deslizantes.
Depois de construir as equagdes para o dado movimento, podemos

configurar os valores para os controles deslizantes da tabela a seguir e siga o

passo 2 da simulagéo 3.1.1.

Grandezas Intervalo Incremento | Largura | Animacdo | Velocidade
v_0 0 até 30 0.1 100 Sem 1
A 0 até 180° 0.1 100 Sem 1
HO 0 até 10 0.1 100 Sem 1
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g -5 até 30 0.1 100 Sem 1

( 0 até 2*v0_ylg 0.001 100 0.1 0.2

Passo 6 — Criando linha de trajetdria do projeétil.

Em um langamento obliquo, a particula se move em uma trajetéria
parabdlica, achamos melhor acrescentar a linha de trajetoria para uma melhor

visualizacédo do fenémenao.

Para isso, vamos escrever no campo de entrada a funcdo que

representa a trajetéria da particula.

v f(X)=v0_y*( x/V0_X)-(1/2)*g*(x/vO_x)"2. Clicando Enter, aparecera um grafico

na tela ao qual a particula ird se mover.

» Janela de Algebra X | » Janela de Visualizagio
® V=2 18
® a-11 Vg 20

vo_=0.07 [}

vl = 1782 a=11" v - i —
® -0 ' £ ] ' o ~,

1
flx) = 17.82. = — ~ .0, /
® k) 007 2 b,

< >

Entrada
RS

Passo 7 - Botdes de Comandos.

Siga o passo 6 da simulacéo 3.1.1. (Pagina 22).
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Passo 8 - Configuracdes de apresentacéao

Siga o0 passo 7 da simulacdo 3.1.1.

deve ficar mais ou menos assim:

BB EE N OEENEE

da simulacéo.

(Pagina 24). Ao final a simulacéo

» Janela de Algebra | | » Janela de Visualizagio X
o V=407 20

a=14 Vp= 407

v0y= 36.27

_ N Langamento Obliquo

vﬂ‘fﬁ‘dﬁ a=1

. = = A
® =35 Q 5 -
° 5-2:51 1y = 40.Tm/fs

0= 2 g =98m/s

H=66.93 [N i

B=(27.0) B = 6693m
® wy=0
® A=(64.61,66.93)

. s, 1, - ) = Llrad
® fl) =302 5y
@ textol="“Langamento Obliquo’
® texto? = “g=0.8m/s”
® texto3 = “y=66.93m" 0 o &= (4.61m <
® textod = "x=64.61m" L O vl
® texto5 = "vg=40.Tm/s"

v, =187 o v =18.57m/s
@ textob = “vy=1.97m/s"
® texto? = "o=Llrad"

v=1857
@ texto8 = “v=18.5Tm/s" N

Resetar
Parar
0
’ Iniciar
w
o] 1 e e * %0 @ 70 3 A 100 0 120 130 %0 150 160

< > |y
Entrada

Passo 9 - Melhorias no visual da simulagéo.

Siga 0 passo 8 da simulacdo 3.1.1. (Pagina 28). E o visual final da

simulacao é:

* Janela de Visualizagio

v

y=63.32m  p=4519m

v, =19.82m/s

v = 25.86m/s
v, = 16.6m /s

a=Lllrad

g =9.8m/s
g=98

®

U= 437

®

Iniciar

vy =43.Tm/s

~ Lancamento Obliquo

"
o

ki
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4. ATIVIDADES PARA FIXACAO DOS CONTEUDOS.

Nessa sessdo apresentaremos as atividades de fixacdo dos contetdos
trabalhados nas simulagoes.

4.1. Movimento Retilineo Uniforme.

Atividades

1- Sobre as grandezas fisicas relacionada ao movimento retilineo
uniforme, conceitue as caracteristicas:

a) Da sua velocidade;

b) Da variacéo de espaco.

2- De acordo com as caracteristicas fisicas citadas a cima, conceitue:

a) Movimento progressivo;

b) Movimento retrégrado.

3- Digamos que um movel esteja percorrendo uma trajetoria retilinea,
obedecendo a funcéo horaria S = 12 +4t (SI).

a) Qual a posicao inicial e a velocidade do mével?

b) Qual a posi¢cdo do mével no instante 2s?

c) Qual a posicdo do movel no instante 5s?
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d) Qual o tipo de movimento uniforme o mével esta obedecendo?

e) Qual o instante em que 0 movel passa pela posi¢do 32 m?

4- Considerando um carro percorrendo uma estrada retilinea, e num dado
instante inicial t = 0s, 0 mesmo se encontra a uma distancia de 80 m de
um referencial, e se move a uma velocidade de 20 m/s e se
aproximando do referencial. Sobre o0 movimento desse carro, pede-se:

a) A posicdo inicial e a velocidade do carro;

b) A posicéo do carro depois de 3 segundos de viagem;

c) A classificagdo do movimento do carro;

d) Quanto tempo demora para o carro passar na origem das posicoes.

Construindo simulagdes.

“Construa uma simulagdo ao seu gosto trabalhando os conceitos do

Movimento Retilineo Uniforme”.

5- Troque os valores dos controles deslizantes, ao seu gosto e veja 0 que

acontece com as caracteristicas do movimento.
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4.2. Movimento Relativo no MRU.

Atividades

1- Dois carros, A e B, trafegam numa rodovia na mesma direcdo e 0 no
mesmo sentido, com o carro a frente, num dado instante de tempo os
dois carros se encontram a uma distancia de 100 m um do outro,
sabendo que sua velocidade do carro A é VA= 40m/s e a velocidade do
carro B Vg = 50m/s. determine:

a) A velocidade relativa entre os carros;

b) O instante da ultrapassagem.

c) O espaco percorrido pelo mével A até ser ultrapassado pelo carro B;

d) O espaco percorrido pelo mével B até ultrapassar o carro A.

2- Dois moveis A e B movimentam-se numa estrada na mesma direcao,
em sentidos contrarios e em faixas diferentes. Sabendo que suas
velocidades sdo: Va=25m/s e Vg = 15m/s e distantes de 1,2 km. Pede-
se:

a) A velocidade relativa entre os moveis:

b) O instante que 0s moveis se cruzam.

c) O espaco percorrido pelo movel A até o cruzamento;

d) O espaco percorrido pelo moével B até o cruzamento.
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3- Duas cidades ribeirinhas A e B, distantes de 240 km. E a rota comercial
do senhor Antonio, um barqueiro que faz esse trajeto todos os dias da
semana, levando e trazendo passageiro e mercadorias de uma cidade
para a outra. Supondo que seu barco saia da cidade A com destino a
cidade B, descendo o rio com velocidade constante de 10 km/h com a
correnteza ao seu favor. JA no seu retorno, o barco sobe o rio com
velocidade 6 km/h, com a correnteza contra seu movimento. Sobre o
enunciado a cima, determine:

a) O tempo gasto na viagem de ida;

b) O tempo gasto na viagem de volta;

c) A velocidade do barco;

d) A velocidade da correnteza;

4- Uma canoa atravessa um rio de 80 m de largura com velocidade de 8
m/s numa direcdo perpendicular a correnteza do rio. Sabendo que as
aguas descem o rio com velocidade de 6m/s. determine:

a) O tempo gasto pela canoa para atravessar o rio;

b) A distancia horizontal em relacdo a margem de partida a canoa chegara

na outra margem.

c) O deslocamento escalar da canoa.

d) A velocidade relativa da canoa;
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Construindo simulacdes

“Um passaro voando com uma velocidade Vp (velocidade do passaro)
do seu ninho até um lago situado a uma distancia de 200 m. onde existe uma
corrente de ar com ventos de velocidade Vy (velocidade do vento). Contra o

voo do passaro na ida, e a favor na volta. (Grandezas variaveis: Vp e Vy ).

5- Modifique os valores dos controles deslizante ao seu gosto, e responda
0S seguintes questionamentos:

a) Entre as viagens de ida e volta, qual serd a mais demorada?

b) Supondo que as velocidades sdo Ve =6 m/s e Vy = 2 m/s. qual o tempo

gasto na viagem de ida? E na viagem de volta?

c) Se o passaro parar de bater as asas, 0 mesmo ira cair. Explique

fisicamente por que o passaro ira cair.
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4.3. Movimento Retilineo Uniformemente Variado.

Atividades

1- Para o movimento retilineo uniformemente variado, conceitue as
caracteristicas:

a) Da aceleracao;

b) Da velocidade;

c) Do espaco percorrido.

2- De acordo com as caracteristicas fisicas citadas a cima, caracterize:

a) Movimento acelerado;

b) Movimento retardado.

3- Digamos que o carrinho esteja percorrendo uma trajetéria retilinea,
obedecendo a funcéo horaria S = 40 +12t+2t>. Responda:

a) Qual a posicéo inicial, sua velocidade inicial e sua aceleracao?

b) Qual a funcéo horaria da velocidade?

c) Qual a velocidade do mdvel no instante 6s?

d) Qual a classificagdo do movimento de acordo com sua variagdo da

velocidade?
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e) Qual a posicéo do carrinho no instante 6s?

f) Qual a classificagcdo do movimento de acordo com a sua posi¢do no

instante 6 s;

g) Qual o instante em que 0 mével passa pela posi¢cao 8 m?

4- Em uma determinada trajetoria retilinea, um novel viagja a uma
velocidade de 2 m/s e em um dado instante ele se encontra a 3 m da
origem dos espacos. Nesse exato momento ele imprime uma
aceleracéo constante de 2 m/s?. Para este movimento, responda:

a) Escreva a funcao horaria da velocidade;

b) Escreva a funcéo horéaria dos espacos;

c) A velocidade do mével no instante 2 s;

d) A posicdo do moével no instante 2 s;

e) Qual a classificacdo do movimento de acordo com sua variacdo da

velocidade?

f) Qual a classificacdo do movimento de acordo com a sua posSi¢do no

instante 2 s;

g) O instante em que o movel inverte o sentido do movimento;
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h) O instante em que 0 movel passa pela origem dos espacos.

Construindo simulacgdes.

“Um carro percorrendo uma trajetoria retilinea e horizontal, partindo de

uma posicao Sp, a uma velocidade inicial Vo, e aceleragao constante a”.

5- Modifique os valores dos controles deslizante ao seu gosto, e responda

0S seguintes questionamentos.

“Como sera classificado o movimento quando: ”

a) A velocidade e a aceleracéo forem positivas;

b) A velocidade for negativa e a aceleracéo positiva;

c) A velocidade for positiva e a aceleracédo negativa;

d) A velocidade e a aceleracéo forem negativas;

e) Quando o carro possui a aceleracdo negativa, 0 que ocorre no

movimento do carro instante apds da velocidade ficar nula?
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4.4. Movimento Relativo no MRUV.

Atividades

1- Um carro A, parado na beira da estrada inicia seu movimento com
aceleracdo constante de 2m/s®. Nesse mesmo instante, um carro B que
viaja a uma velocidade constante de 50m /s, ultrapassa o carro A. Sobre
esse a situagéo descrita a cima, responda:

a) Sabendo que logo que se inicia a contagem do tempo, o carro A esta

mais lento que o carro B. Nesse caso, por que podemos afirmar que o carro

A ir4 ultrapassar o carro B?

b) Qual o instante de tempo ocorre a ultrapassagem?

c) Qual o espaco percorrido pelo carro B até ser ultrapassado?

2- Dois carros estao em repouso, um em relagdo ao outro. O carro C; esta
no ponto A e o carro C; no ponto B, distantes de 400m. num dado
instante, os dois carros iniciam seus movimentos de forma acelerada.
Onde o carro carros C; sai do ponto A com destino ao ponto B com
aceleracdo de 1,5 m/s?, e o carro C, sai do ponto B com destino ao
ponto A com aceleracdo de 2 m/s®. Sobre o que foi exposto a cima,
responda:

a) Qual a velocidade relativa entre os carros no instante 2s?

b) O instante que os moveis se cruzam.

c) O espaco percorrido pelo carro C; até o cruzamento;
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d) O espaco percorrido pelo carro C, até o cruzamento.
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4.5. Lancamentos Verticais

Atividade

1- Duas pessoas encontram-se em queda de uma mesma altura, num
local onde a aceleracdo da gravidade vale 10 m/s®, uma com o
paraquedas aberto e a outra com ele fechado. Quem chegara primeiro
ao solo, se o meio for:

a) O vacuo?

b) O ar?

(Justifique as respostas).

2- Uma bola é lancada verticalmente para cima da superficie da terra. No
ponto mais alto de sua trajetéria, o que podemos afirmar sobre:

a) A sua velocidade?

b) A sua aceleracédo?

3- Uma pedra é lancada para cima, a partir do solo com velocidade inicial
de 40 m/s. Desprezando a resisténcia do ar e adotando g=10m/s?,

calcule:
a) O tempo gasto pela pedra até atingir a altura maxima;

b) O tempo total de voo;

c) A altura maxima atingida pela pedra;
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d) A velocidade que a pedra atinge o solo ao termino do movimento;

c) A velocidade da pedra no instante t = 3s.
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4.6. Queda Livre.

Atividades

1- Por que um corpo cai mais devagar na superficie da lua do que na

superficie da terra?

2- Um jarro de flores cai da janela de um apartamento situado a uma altura de
45 m, desprezando o atrito com o ar e adotando g=10m/s®. Pede-se:

a) A funcéo da velocidade de queda do jarro de flores;

b) A funcéo das posi¢cdes para o jarro de flores;

c) O tempo gasto para o jarro atingir o solo;

d) A velocidade com que o jarro atinge o solo.

Construindo simulagdes.

“‘Um projétil é langado verticalmente para cima a partir do solo HO = 0,

a uma velocidade inicial VO, e contra a agdo da gravidade g”.

3- Modifique os valores dos controles deslizante ao seu gosto, e responda
0S seguintes questionamentos:
a) Analise o que acontece com a velocidade e a aceleracéo da gravidade

na altura maxima.
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b) Com a mudanca da aceleracdo da gravidade, o que é perceptivo na

altura maxima atingida pelo projétil?

c) Caso a aceleracdo da gravidade for nula, que aconteceria com o

projétil?

d) Caso a aceleracdo da gravidade for negativa, o que aconteceria com o

projétil?

e) Seria possivel existir aceleracdo da gravidade negativa em algum

referencial ou algum lugar do universo?
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4.7. Lancamento Horizontal.

Atividades

1- Em uma competicdo de tiro ao alvo com arma de ar comprimido, um
dos atiradores mira diretamente o centro do alvo. Sabendo que o alvo

se encontra a uma distancia de 50 m. Ele o atingira o alvo? Justifique.

2- Uma bola é lancada horizontalmente com velocidade de 30m/s do alto
de um edificio 45m, desprezando a resisténcia do ar e adotando
g=10m/s?. Responda:

a) Qual o tempo gasto pela bola para atingir o solo?

b) Qual a disténcia horizontal a bola alcangou?

c) Quais as componentes da velocidade da bola no instante 2 s.

d) Quais as coordenadas da bola no instante 2 s?

e) Qual o modulo da velocidade com que a bola atingiu o solo.

3- Em um campeonato recente de voo de precisdo, os pilotos de avido
deveriam “atirar” um saco de areia dentro de um alvo localizado no solo.
Supondo que o avido voe horizontalmente a 500 m de altitude com uma
velocidade de 144 km/h e que o saco é deixado cair do avido, ou seja,
no instante do “tiro” a componente vertical do vetor velocidade é zero,
podemos afirmar que: Considere a aceleracdo da gravidade g=10m/s2 e
despreze a resisténcia do ar).

a) O saco deve ser langcado quando o avido se encontra a 100 m do alvo;
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b) O saco deve ser lancado quando o avido se encontra a 200 m do alvo;

c) O saco deve ser langcado quando o avido se encontra a 300 m do alvo;

d) O saco deve ser lancado quando o avido se encontra a 400 m do alvo;

e) O saco deve ser langcado quando o avido se encontra a 500 m do alvo.

Construindo simulacdes.

“Um avido sobrevoando certa regido com uma velocidade horizontal Vg
e a uma dada altura H. Lanca uma caixa de mantimentos. Que cai em uma

certa posigao S (alcance) longe do ponto de langamento na horizontal”.

4- Modifique os valores dos controles deslizante ao seu gosto, e responda
0S seguintes questionamentos:

a) Por que o movimento na horizontal é uniforme?

b) Por que adotamos 0 movimento na vertical como queda livre?

c) Por que a trajetéria do projetil € uma parabola descendente ao inves de

ser uma reta descente?

d) Caso esse langcamento horizontal fosse feito na lua, o alcance do projetil

sofreria alguma alteracao? Justifique.
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4.8. Lancamento Obliquo.

Atividades.

1- Quando se dispara uma flecha obliguamente. Sendo a resisténcia do ar
desprezivel, a flecha descreve uma parabola num referencial fixo ao
solo. Considerando o movimento da flecha depois que ela abandona o
arco, afirma-se:

l. A flecha tem aceleracdo minima, em maodulo, no ponto mais alto
da trajetéria.
Il. A flecha tem aceleracdo sempre na mesma direcdo e no mesmo
sentido.
lll. A flecha atinge a velocidade maxima, em modulo, no ponto mais

alto da trajetoria.
Esta(do) correta(s)

a) Apenas |I.

b) Apenas | e Il.

c) Apenas Il

d) Apenas llI.

e)l, llelll.

2- Uma bala de canhéo € lancada obliqguamente com velocidade de 50m/s
do solo, sob um angulo de 45° com a horizontal, desprezando a
resisténcia do ar e adotando g=10m/s®. Responda:

a) Quais as componentes da velocidade inicial?

b) Qual o tempo para a bala atingir a altura maxima?

¢) Qual o tempo de voo?

d) Qual a altura méxima atingida pela bala?
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e) Qual a distancia horizontal a bala alcancou?

f) Quais as componentes da velocidade da bola no instante 5 s.

g) Quais as coordenadas da bala no instante 5 s.

Construindo simulagdes.

“‘Uma flecha sendo langada a partir do solo por um arqueiro com uma
velocidade inicial Vo € sob um angulo 6 com a horizontal, e contra a agdo da

gravidade g”.

3- Modifique os valores dos controles deslizante ao seu gosto, e responda
0S seguintes questionamentos:

a) Quais as caracteristicas da velocidade da bala na altura maxima?

b) Mesmo com o projétil indo contra a gravidade, por que o movimento na

horizontal é uniforme?

c) Caso esse lancamento obliquo fosse feito na lua, o alcance do projetil

sofreria alguma alteracao? Justifique.

d) Caso a gravidade no local fosse nula, qual seria a trajetoria da bala?

e) Caso a gravidade no local fosse negativa, qual seria a trajetéria da

bala?
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5. CONSIDERACOES FINAIS

Este produto educacional é muito mais que um manual didatico sobre
0 ensino de cineméatica, 0 mesmo se torna uma alternativa viavel no processo
ensino-aprendizagem da Fisica. Facilitando os meétodos pedagogicos do
professor, deixando suas aulas bem mais atraentes. E quem ganha com esse
novo método é o aluno, pois com o uso desse produto, 0 mesmo podera
desenvolver habilidades, tais como: percepcdo e analises dos fenbmenos
estudados, melhora no entendimento dos formalismos matematicos que os
envolvem, cognicdo mais apurada na construcdo do conhecimento devido ao
uso de novas tecnologias educacionais. Além do efeito positivo na
aprendizagem, seu uso possibilita ao aluno uma visdo mais cientifica, se
tornando atuante e protagonista na busca do saber, investigando e procurando

solucdes nos estudos de maneira muito mais independente.

As simulacGes foram confeccionadas e fundamentadas a partir de
pesquisas direcionadas na busca de metodologias alternativas para ensinar 0s
conteddos de parte da Mecéanica na 12 série do Ensino Médio. Ao qual se
buscou conteldos quais se mostraram compativeis a aplicacdo das
simulacbes computacionais, com linguagem simples de modo a facilitar a
insercdo dos mesmos neste nivel de ensino, contemplando a fisica conceitual
e auxiliando o entendimento da modelagem matematica, priorizando o

desenvolvimento dos contetidos.

Neste intuito, as simulacdes e as transposi¢des didaticas adotadas na
confeccdo do produto, possibilitam aos alunos buscar uma aprendizagem
significativa dos contetudos de Fisica e despertar neles o espirito investigativo

e o0 raciocinio l6gico matemaético.
Ao encerrar este trabalho, espera-se ter contribuido para uma

aprendizagem significativa dos alunos sobre os topicos de cinematica,

levando-os a aprender estes conteudos de forma interativa e contextualizada
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para que possam utilizar o conhecimento adquirido no seu contexto social e

em estudos futuros.
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