FORMULARIO MECCANICA

x(tz)—x(t1) _ AXyp
ta—ty Aty

1) Velocita media: vy, , =

2) Moto rettilineo uniforme: x(t) = vt + x,

. .« qe Xp—X Xp—X
3) Incontro tra due punti materiali: t; = =— x; = v; ——+ X
V1—V2 V1—=V2

x(t+At)—x(t)) _dx

4) Velocita istantanea: v = lim (
At dt

At—0
5) Moto rettilineo: x = x, + fot v(t)dt

_ v(t)-v(ty) _ AV,
mi,2 ty—tg Aty

6) Accelerazione media: a

7) Moto uniformemente accelerato: v(t) = vy +at  x(t) = xo + vot + %at 2
v2(x) = v3 + 2a(x — x,)

8) Accelerazione istantanea: a = Alim
t—0

(v(t+At)—V(t)) %

At =
. t t t
9) Accelerazione: v(t) = vy + [ a(t)dt x = x, + [ [ve + [ a(t)dt]dt

10) Moto di caduta libera verso il basso: v(t) = v, — gt z(t) = zy + vyt — %gt2

v(x) = /v +2g(h — x;)

11) Moto di caduta libera verso I’alto: t,,,, = vg_o Zmax = Z—;
12) Moto armonico: x(t) = A sin (ot + ¢) T = % f= % =
v(t) = Ao cos (ot + ¢) a(t) = —Aw? sin (ot + ¢) v2(x) = v3 + w?(x§ — x?)
13) Moto smorzato esponenzialmente: a(t) = —kv(t) v(t) = voe ™ = v, + fot a(t)dt
x(t) = xo+ (1 —e )% = x, + Jy v(®)dt
14) Moto curvilineo: v = vu, a=%ut+v%=at+an an=v%=1§un

. (A A A A
2|ut(t)|sm(7¢)EA¢=—s |ﬂ|§—¢=3



15) Moto parabolico: t); = v;—y = % Vox = VoCOSUY Vgy = VoSind Vy = Voy
1 .5 . 1 .5
Uy =Vgy — gt X = Vgt = vycosit Y = Voyt =5 gt* = vysindt — 59t
tgy = %
Il punto in cui v, = 0 ¢ quando ty = vosginﬂ e quindi Xy = m Yy = %1155,;%219
I punto in cui raggiunge il suolo ¢ y = 0, e si ha t; = 2ty Xg = 2Xpy Vex = Vox
Vgy = —Voy

Nell’asse x si ha molto uniforme, nell’asse y si ha moto uniformemente accelerato

. dd
16) Moto circolare: s = RY v = Rw w=_
. dw .
x = Rcos? v, = —vsind a, = —Rw?cos?9 — Rd—‘:smﬁ
. . d
y = Rsind v, = vcosy a, = —Rw?sind — Rd—(:cosﬁ
2 d d
a=a,+a; anz%uanwZun atzd—l;utsz—C:ut
. . dd
17) Moto circolare uniforme: v = vu, w =—-costante v = Rw costante
2 U2 21
s=RIJ =Rwt a=an=Rwun=?un T=Z I(t) = Yy + wgt
x =R cos (wt) v, = —Rw sin(wt) a, = —Rw? cos(wt)
y = Rsin(wt) v, =Rwcos(wt) a, = —Rw? sin(wt)
18) Moto circolare uniformemente accelerato: w(t) = wy + at. I(t) = Yy + wot + %at2

19) Primo principio della dinamica: un corpo non soggetto a forze non subisce variazioni di velocita
20) Secondo principio della dinamica: F = ma = d—’: sono equivalenti solo se m ¢ costante
21) Terzo principio della dinamica: Fg, = —F 3

22) Quantita di moto: p = mv dove [p] = Ns = kg -

m
N



23) Forma differenziale della seconda legge di Newton: F = —
24) Impulso di una forza: J] = fot Fdt = Ap dove [J]] = Ns = kg % se m & costante
risulta J] = mAwv, se F ¢ costante risulta J] = Ft, se sono entrambi costanti Av = %Ft

25) Teorema dell’impulso (o forma integrale della seconda legge di Newton): /] = Ap

SSNET . 1 cAt 1 2mv ,
26) Quantita di moto durante un urto: Ap = J = —2mvi F, = =)o Fdt = E] =—— i
27) Componenti della forza: F = F, + F,
2 Uz . . . . . .
F,=—-mwr=m — Un componente normale, contribuisce alla variazione della direzione della

velocita
dw dv . _— ..
F, =mR —; Wt = m_-u, componente tangenziale, contribuisce alla variazione del modulo della
velocita
28) Forza peso: F, = mg
29) Contatto con supetficie liscia nel piano inclinato: F, + N = R = ma N=m-g-cosa
R=m-g"sina a=g-sina
30) Corpo sospeso con un filo in condizioni statiche: F,, + T = 0

31) Corpo sospeso con un filo in condizioni dinamiche: F,, + T = ma

32) Contatto con superficie liscia in condizioni dinamiche: F, + N+ F, # 0 N = —F,
F, =ma
33) Forza di attrito in condizioni statiche: $ = N+ A A = —F,; componente tangenziale

N = —F,, componente normale F,+F.+5=0

: . . . A
A < ugN dove g ¢ il coefficiente di attrito statico — = tang tanp < Uy P < @q

==
dove @5 = arctanp angolo di attrito statico; quando 4 > pgN il corpo si inizia a muovere

34) Forza di attrito in condizioni statiche su una supetficie inclinata: F, + § =0 S=N+A4

35) Forza di attrito in condizioni dinamiche: F, + F; +§ = R = ma



FE, = pugN dove gy ¢ il coefficiente di attrito dinamico % =tang,; = Uq Qg = arctanyy
angolo di attrito dinamico

36) Forza di attrito in condizioni dinamiche su un piano inclinato: F,, + § = R = ma
N =m g cosa F, = ugN = usm g cosa R =m g sina — ugym g cosa

a = g(sina — uy cosa)

Se il corpo sta salendo: R = m g sina + pugm g cosa a = g(sina + py cosa)
37) Forza elastica: F, = —kxi dove k ¢ la costante di rigidezza dell’elemento elastico [%] x =
, d?x d?x |k .
l—1ly=Asin(wt+¢) F,=ma :mﬁ=—kx F+;x=0 petiodo: T =

2= on |2 frequenza: f 1= £ hulsazione: @ i
— = — equenza: f = = = —pulsazione: w = [—
w k 9 t 2np m

x(0) = xo = A sing
38) Pendolo semplice: R = F, + T ;
in equilibrio statico R = 0 9 = 0;

non in equilibrio R = ma, dovea = a, + a, a, = —gsind R, =T —mgcos?9

_ . azy _ , v?
R, = —mgsin? Lﬁ = —gsind m-—= Ty —mgcosV

per le piccole oscillazioni (g, = 7,10°): w = \/% 9 = 9, sin(wt + @)

dad

s =LYy sin(wt +¢@) v= % = LwdY, cos(wt + @) O =—=wd cos(wt + @)
v2
Ty = m—+ mgcosdy
39) Lavoro: W = ffF +ds dW =F -ds-cosd = F,ds F, =ma; = m%
40) Potenza: P =2 = F - = =F -

41) Energia cinetica: Ej, = %mv2 W = AE),



