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Suponha que ¢(t) e 1(t) sejam duas fungdes reais da varidvel real
t que supomos continuas para t € [ty, tp]. As equacdes x = ¢(t) e

y = () ou:
z=x+iy = ¢(t) + i(t),

ou ainda, em notacdo informal:
z(t) = x(t) + iy(t),

definem uma curva continua ou arco no plano complexo que une
os pontos Py = z(t1) e Py = z(tp).
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Se z(t1) = z(t2), para t; # ty, isto & P; = Py, a curva é fechada.
Uma curva que n3o intercepta a si mesma em nenhum ponto é
dita ser uma curva simples.

Se x = ¢(t) e y = 9(t) tiverem derivadas continuas no intervalo
fechado [t1, t2], a curva serd curva ou arco suave.

Uma curva composta por um niumero finito de arcos suaves é
chamada continua por partes ou secionalmente continua.
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A posicao instantanea de um ponto no instante t no plano
complexo é dada por:

2(t) = x(t) + iy(t) = r(t)e®,

A velocidade instantanea é definida por:

Az  dz(t
o) = g = o)
Na representacdo cartesiana:
O
e na representagdo polar:
_dr(t)

o/0(1) +Ird(2f(t) ioe)

v(t) = ——
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e na representac3do polar:
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z(t) = Re/“t,
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A velocidade instantdnea é dada por:

L dz . in/2
V=—=lwz=¢€"""wz
dt ’
que geometricamente significa girar z de 7/2 no sentido
anti-hordrio e multiplicar o resultado por w Figura 7(a). A
aceleracdo instantanea é dada por:
. d%z 2 ir 2
a= W =—wz=€ w2z
isto é: giramos z no sentido anti-hordrio de 7 e multiplicamos o
resultado pelo real —w*, veja a Figura 7(a).
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com as condic0es iniciais:

z(0) = z0 = xo + iy, e
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Discutiremos alguns desses exemplos nas préximas aulas.



