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RIPASSO MOTO CIRCOLARE UNIFORME

Moto a due dimensioni dove il corpo viaggia su
una traiettoria = circonferenza

Vettore U sempre tangente alla circonferenza

v cambia = 3 accelerazioneV v =a

. v?

VELOCITA ANGOLARE

= Velocita angolare: @ — omega
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Nel moto circolare uniforme:
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TRASLAZIONE:

= ¥%i F; = 0 il corpo non traslazione
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= EC:—*m*vz
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= F=m=xa
. gl

At
ROTAZIONE

= ¥%i M; = 0 il corpo non ruota

L=1%&
EC:%*I*(,)Z
M=I1x*a

MOMENTO DI UNA FORZA

« M=b+xF > M=7FXF > M=7x*F (X— prodotto vettoriale)




MOMENTO DI UNA QUANTITA DI MOTO -» MOMENTO ANGOLARE

» L=7+q=bxq

2

* (L] = kg =
Per il secondo principio della dinamica:
Av ) Ag - _ Aq\ A(Fxq) AL
oA _Amxv) A p sk (2d) = Fxa _
At t At At At At
- Ag = F x At

i - AL =+ At
— Aq @ per un sistema isolato — AL @ per un sistema isolato

Quando m é costante F = m x a

. = Aq
Quando m varia F = A—z -

qg=F xAt
A [ SR ;,_ Per il terzo principio della dinamica
F b 2 quando il sistema ¢ isolato Fy,; = @
7 2 o _
A Y _ A(rxq) - AL .
M=7rXF=7"TX—  >SM=——->M=— > AL = M, * At
0 At At At

per il sistema isolato M;,; = @ ma anche AL = @ essendo che per il terzo principio della dinamica
— M; = M, perché b =edanche F; =F, > M; =M, =0



MOMENTO DI INERZIA

Dati
T ET, E T Liot = L1 + Ly + L3
- My E M, # my = (13 X my * 1) +(1p X My * Uy)+(F3 X m3 * U3)

Z = 7, % * U r % * U o % * U
- v F v, £ Vs tot = T1 %My * Vit 15 %My * U+ T3 * M3 * V3

| =rfwom, + rfom, + rfwms
Svolgimento . 5 5
=(rf *mqy +15 xmy + 153 *M3)w
" V= wn
(rf *my + ¢ * m, + 1§ * m3) > momento di inerzia
" V) = Wry
" V3 = Wry
Momento di inerzia= I = Y}i m; * 7 di conseguenza L = I * @
2
. . . o1 . mx*r
Applicazioni: cilindro pieno — [ = 5

guscio cilindrico » [ = m x r?
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ENERGIA CINETICA

* Momento di inerzia= I = Y%i m; * v/

» L =1+® - seil sistema ¢ isolato AL = @ — L costante (per moto circolare) | Per aumentare v — m deve
o diminuire cosa che puo

*p=mx*xv > Ap=0Q - p = cost - (per traslazione) accadere ad esempio nei razzi

« E,. == I + w? (I varia per ogni corpo rigido che ruota)

E..,, = Ec, +E., +E,

1
= 2(my = v} + my v + g v3)

Ctot

1
=E(m1*a)2*r12+m2*w2*r2 +mg * w? * 1)

]
=E(m1*r12+m2*r22+m3 *r3)a)
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