Corpo Rigido e Simetrias

Consideremos um corpo rigido com centro de massa na origem descrito pelo seu tensor de
inércia I. Se S € O(3)é uma isometria que preserva a distribuicdo de massa (e.g. uma simetria
do corpo se este for homogéneo), entdo S preserva o tensor de inércia,

SISt =T.

Se S é uma reflex3o, que podemos supor ser em relacdo ao plano z =0,
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donde [13 = Is3 = 0 e portanto o eixo dos zz é um eixo principal de inércia.
Se S é uma rotagdo de algum angulo « # 0 em torno de algum eixo, que podemos supor ser
o eixo dos 2z,
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Fazendo a identificagio R? = C e pondo z = (I13, I23), vemos que

e =z2=2=0

(j& que €' # 1), e portanto concluimos que o eixo dos zz é um eixo principal de inércia.
Se oo = 7 (ou, equivalentemente, se S é uma reflexdo em relagdo ao eixo dos zz), isto é tudo
0 que podemos concluir, j&4 que neste caso



-1 0 0 1 0 0
S=10 -1 0]l=—-]01 0
0 0 1 0 0 —1
Se adicionalmente soubermos que o # 7, podemos concluir que qualquer recta pela origem

contida no plano z = 0 é um eixo principal de inércia. De facto, temos
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Seja I : C — C a transformagdo R-linear representada pela matriz acima. Como qualquer
transformacdo R-linear, I pode ser escrita na forma
I(z) =az+ bz
para algum a,b € C: de facto, se I(1) = c e I(i) = d, temos
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A relagdo acima escreve-se entdo
eI(e72) = I(2) & € (ae_mz +be'°Z) = az + bz & be**z = bz
para todo o z € C. Uma vez que €%*® # 1, concluimos que b = 0, e portanto I(z) = az, ou seja,
111 I12 Re(a) — Im(a)
121 122 Im(a) Re(a)

Uma vez que esta matriz tem que ser simétrica, concluimos que a € R e
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