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RESUMO

A utilizacdo de métodos atrativos e envolventes no ensino de fisica é um diferencial, pois desperta o interesse dos
alunos para o estudo tedrico dos fenomenos em conexdo com a pratica. No estudo das oscilagdes mecénicas e dindmica
de corpos rigidos, encontra-se na literatura muitos experimentos onde utiliza-se corpos com distribui¢do de massa bem
regular ao abordar o momento de inércia. Em muitos trabalhos, o comportamento periddico do grafico de posi¢do em
fun¢do do tempo do sistema ¢ estudado com uso de régua e crondmetro, que impossibilitam a visualizagdo do
comportamento senoidal previsto pela teoria. A determinag@o tedrica do momento de inércia de corpos com formas
irregulares ¢ dificil devido a necessidade de céalculos laboriosos. Neste cendrio, surge a necessidade da elaboracdo de
métodos empiricos, metodologias inovadoras e recursos diferenciados e atuais para abordagem no ensino de fisica.
Neste projeto desenvolvemos um protdtipo de um kit didatico para determinagdo do momento de inércia de um corpo,
em tempo real, utilizando arduino, sensor de distancia ultrassdnico, suportes ¢ osciladores de PVC e uma distribuigdo de
massa amorfa de papeldao. Além disso, foi desenvolvido um software em C++ e Qt, denominado PMOscillator,
responsavel pelo processamento e analise de dados em tempo real, além de possuir interface grafica de facil
manipulagdo. O software permite extrair grandezas fisicas do sistema através da comparagdo do modelo tedrico com o
ajuste nao linear dos graficos da posi¢do em fungido do tempo do oscilador aplicando o método dos minimos quadrados;
tais dados evidenciam o comportamento senoidal previsto pela teoria e seriam dificilmente obtidos com precisdo
utilizando régua e o crondometro. Com o objetivo de investigar a variacdo do momento de inércia de distribui¢oes de
massa em func¢do da distancia entre o eixo de oscilacdo e o centro de massa, construimos corpos de diferentes
geometrias e determinamos o momento de inércia experimentalmente; para um corpo com geometria bem determinada
comparamos os resultados obtidos teoricamente, com régua e crondmetro e aplicando o kit didatico desenvolvido.
Observamos melhor descri¢ao qualitativa e quantitativa nos resultados obtidos com o protétipo. O kit mostra ser uma
otima ferramenta para estudo do momento de inércia de diversas geometrias, fornecendo dados precisos com baixo
custo, facil manipulacdo e familiarizando o estudante com novos recursos tecnoldgicos.
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