
FORMULARIO MECCANICA 

1) Velocità media: 𝑣𝑚1,2
=  

𝑥(𝑡2)−𝑥(𝑡1)

𝑡2−𝑡1
=

x1,2 

t1,2 
 

2) Moto rettilineo uniforme: 𝑥(𝑡) = 𝑣𝑡 + 𝑥0 

3) Incontro tra due punti materiali: 𝑡𝑖 =  
𝑥2−𝑥1

𝑣1−𝑣2
  𝑥𝑖 = 𝑣1

𝑥2−𝑥1

𝑣1−𝑣2
+ 𝑥1 

4) Velocità istantanea: 𝑣 = lim
t→0

(
𝑥(𝑡+t)−x(t)

t
) =

𝑑𝑥

𝑑𝑡
 

5) Moto rettilineo: 𝑥 = 𝑥0 + ∫ 𝑣(𝑡)𝑑𝑡
𝑡

0
 

6) Accelerazione media: 𝑎𝑚1,2
=  

𝑣(𝑡2)−𝑣(𝑡1)

𝑡2−𝑡1
=

v1,2 

t1,2 
 

7) Moto uniformemente accelerato: 𝑣(𝑡) = 𝑣0 + 𝑎𝑡  𝑥(𝑡) = 𝑥0 + 𝑣0𝑡 +
1

2
𝑎𝑡2       

𝑣2(𝑥) = 𝑣0
2 + 2𝑎(𝑥 − 𝑥0) 

8) Accelerazione istantanea: 𝑎 = lim
t→0

(
𝑣(𝑡+t)−v(t)

t
) =

𝑑𝑣

𝑑𝑡
 

9) Accelerazione: 𝑣(𝑡) = 𝑣0 + ∫ 𝑎(𝑡)𝑑𝑡
𝑡

0
 𝑥 = 𝑥0 + ∫ [𝑣0 + ∫ 𝑎(𝑡)𝑑𝑡

𝑡

0
]𝑑𝑡

𝑡

0
 

10) Moto di caduta libera verso il basso: 𝑣(𝑡) = 𝑣0 − 𝑔𝑡  𝑧(𝑡) = 𝑧0 + 𝑣0𝑡 −
1

2
𝑔𝑡2    

𝑣(𝑥) = √𝑣1
2 + 2𝑔(ℎ − 𝑥0)  

11) Moto di caduta libera verso l’alto: 𝑡𝑚𝑎𝑥 =
𝑣0

𝑔
 𝑧𝑚𝑎𝑥 =

𝑣0
2

2𝑔
 

12) Moto armonico: 𝑥(𝑡) = 𝐴 sin (𝑡 + )  𝑇 =
2


  𝑓 =

1

𝑇
=



2
                        

𝑣(𝑡) = 𝐴 cos (𝑡 + )        𝑎(𝑡) = −𝐴2 sin (𝑡 + )          𝑣2(𝑥) = 𝑣0
2 + 𝜔2(𝑥0

2 − 𝑥2) 

13) Moto smorzato esponenzialmente: 𝑎(𝑡) = −𝑘𝑣(𝑡) 𝑣(𝑡) = 𝑣0𝑒−𝑘𝑡 = 𝑣0 + ∫ 𝑎(𝑡)𝑑𝑡
𝑡

0
 

  𝑥(𝑡) = 𝑥0 + (1 − 𝑒−𝑘𝑡)
𝑣0

𝑘
= 𝑥0 + ∫ 𝑣(𝑡)𝑑𝑡

𝑡

0
 

14) Moto curvilineo: 𝒗 = 𝑣𝒖𝑡  𝒂 =
𝑑𝑣

𝑑𝑡
𝒖𝑡 + 𝑣

𝑑𝒖𝑡

𝑑𝑡
= 𝒂𝑡 + 𝒂𝑛  𝒂𝑛 = 𝑣

𝑑𝒖𝑡

𝑑𝑡
=

𝑣2

𝑅
𝒖𝑛    

𝒂𝑡 =
𝑑𝑣

𝑑𝑡
𝒖𝑡  𝑎 = √(

𝑑𝑣

𝑑𝑡
)

2
+ (

𝑣2

𝑅
)

2

  
𝑑𝒖𝑡

𝑑𝑡
= lim

t→0

Δ𝒖𝑡

t
  |Δ𝒖𝑡| =

2|𝒖𝑡(𝑡)| sin (
Δ𝜑

2
) ≅ Δ𝜑 =

Δ𝑠

𝑅
 |

Δ𝒖𝑡

t
| ≅

Δ𝜑

Δ𝑡
=

𝑣

𝑅
 



15) Moto parabolico: 𝑡𝑀 =
𝑣𝑜𝑦

𝑔
=

𝑣0𝑠𝑖𝑛𝜗

𝑔
 𝑣0𝑥 = 𝑣0𝑐𝑜𝑠𝜗  𝑣0𝑦 = 𝑣0𝑠𝑖𝑛𝜗  𝑣𝑥 = 𝑣0𝑥         

𝑣𝑦 = 𝑣0𝑦 − 𝑔𝑡 𝑥 = 𝑣0𝑥𝑡 = 𝑣0𝑐𝑜𝑠𝜗𝑡  𝑦 = 𝑣𝑜𝑦𝑡 −
1

2
𝑔𝑡2 = 𝑣0𝑠𝑖𝑛𝜗𝑡 −

1

2
𝑔𝑡2 

 𝑡𝑔𝜗 =
𝑣𝑜𝑦

𝑣0𝑥
 

Il punto in cui 𝑣𝑦 = 0 è quando 𝑡𝑀 =
𝑣0𝑠𝑖𝑛𝜗

𝑔
 e quindi   𝑥𝑀 =

𝑣0
2 𝑠𝑖𝑛𝜗 𝑐𝑜𝑠𝜗

𝑔
          𝑦𝑀 =

1

2

𝑣0
2𝑠𝑖𝑛2𝜗

𝑔
  

Il punto in cui raggiunge il suolo è 𝑦 = 0, e si ha 𝑡𝐺 = 2𝑡𝑀  𝑥𝐺 = 2𝑥𝑀 𝑣𝐺𝑥 = 𝑣0𝑥

 𝑣𝐺𝑦 = −𝑣0𝑦 

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

16) Moto circolare: 𝑠 = 𝑅𝜗 𝑣 = 𝑅𝜔 𝜔 =
𝑑𝜗

𝑑𝑡
  

𝑥 = 𝑅𝑐𝑜𝑠𝜗        𝑣𝑥 = −𝑣𝑠𝑖𝑛𝜗         𝑎𝑥 = −𝑅𝜔2𝑐𝑜𝑠𝜗 − 𝑅
𝑑𝜔

𝑑𝑡
𝑠𝑖𝑛𝜗   

𝑦 = 𝑅𝑠𝑖𝑛𝜗         𝑣𝑦 = 𝑣𝑐𝑜𝑠𝜗            𝑎𝑦 = −𝑅𝜔2𝑠𝑖𝑛𝜗 − 𝑅
𝑑𝜔

𝑑𝑡
𝑐𝑜𝑠𝜗  

𝒂 = 𝒂𝑛 + 𝒂𝑡  𝒂𝑛 =
𝑣2

𝑅
𝒖𝑛 = 𝑅𝜔2𝒖𝑛 𝒂𝑡 =

𝑑𝑣

𝑑𝑡
𝒖𝑡 = 𝑅

𝑑𝜔

𝑑𝑡
𝒖𝑡  

17) Moto circolare uniforme: 𝒗 = 𝑣𝒖𝑡  𝜔 =
𝑑𝜗

𝑑𝑡
𝑐𝑜𝑠𝑡𝑎𝑛𝑡𝑒   𝑣 = 𝑅𝜔 𝑐𝑜𝑠𝑡𝑎𝑛𝑡𝑒               

𝑠 = 𝑅𝜗 = 𝑅𝜔𝑡 𝒂 = 𝒂𝑛 = 𝑅𝜔2𝒖𝑛 =
𝑣2

𝑅
𝒖𝑛 𝑇 =

2𝜋

𝜔
   𝜗(𝑡) = 𝜗0 + 𝜔0𝑡 

      𝑥 = 𝑅 cos (𝜔𝑡) 𝑣𝑥 = −𝑅𝜔 𝑠𝑖𝑛(𝜔𝑡) 𝑎𝑥 = −𝑅𝜔2 𝑐𝑜𝑠(𝜔𝑡) 

      𝑦 = 𝑅 𝑠𝑖𝑛(𝜔𝑡) 𝑣𝑦 = 𝑅𝜔 𝑐𝑜𝑠(𝜔𝑡) 𝑎𝑦 = −𝑅𝜔2 𝑠𝑖𝑛(𝜔𝑡)           

18) Moto circolare uniformemente accelerato: 𝜔(𝑡) = 𝜔0 + 𝑎𝑡.   𝜗(𝑡) = 𝜗0 + 𝜔0𝑡 +
1

2
𝑎𝑡2 

19) Primo principio della dinamica: un corpo non soggetto a forze non subisce variazioni di velocità 

20) Secondo principio della dinamica: 𝑭 = 𝑚𝒂 =
𝑑𝒑

𝑑𝑡
  sono equivalenti solo se m è costante 

21) Terzo principio della dinamica:  𝑭𝐵𝐴 = −𝑭𝐴𝐵 

22) Quantità di moto: 𝒑 = 𝑚𝒗 dove [𝑝] = 𝑁𝑠 = 𝑘𝑔 ∙
𝑚

𝑠
 



23) Forma differenziale della seconda legge di Newton: 𝑭 =
𝑑𝒑

𝑑𝑡
 

24) Impulso di una forza: 𝑱 = ∫ 𝑭𝑑𝑡
𝑡

0
= ∆𝒑   dove [𝐽] = 𝑁𝑠 = 𝑘𝑔 ∙

𝑚

𝑠
 se m è costante 

risulta 𝑱 = 𝑚∆𝑣, se F è costante risulta 𝑱 = 𝑭𝑡, se sono entrambi costanti ∆𝑣 =
1

𝑚
𝑭𝑡 

25) Teorema dell’impulso (o forma integrale della seconda legge di Newton): 𝐽 = ∆𝑝 

26) Quantità di moto durante un urto: ∆𝒑 = 𝑱 = −2𝑚𝑣𝒊        𝑭𝑚 =
1

∆𝑡
∫ 𝑭 𝑑𝑡

∆𝑡

0
=

1

∆𝑡
𝑱 = −

2𝑚𝑣

∆𝑡
𝒊 

27) Componenti della forza: 𝑭 = 𝑭𝑡 + 𝑭𝑛  

𝑭𝑛 = −𝑚𝜔2𝒓 = 𝑚
𝑣2

𝑅
𝒖𝑛 componente normale, contribuisce alla variazione della direzione della 

velocità 

𝑭𝑡 = 𝑚𝑅
𝑑𝜔

𝑑𝑡
𝒖𝑡 = 𝑚

𝑑𝑣

𝑑𝑡
𝒖𝑡 componente tangenziale, contribuisce alla variazione del modulo della 

velocità 

28) Forza peso: 𝑭𝑝 = 𝑚𝒈 

29) Contatto con superficie liscia nel piano inclinato: 𝑭𝑝 + 𝑵 = 𝑹 = 𝑚𝒂 𝑵 = 𝑚 ∙ 𝑔 ∙ 𝑐𝑜𝑠𝛼

 𝑹 = 𝑚 ∙ 𝑔 ∙ 𝑠𝑖𝑛𝛼 𝑎 = 𝑔 ∙ 𝑠𝑖𝑛𝛼 

30) Corpo sospeso con un filo in condizioni statiche: 𝑭𝑝 + 𝑻 = 0 

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

32) Contatto con superficie liscia in condizioni dinamiche: 𝑭𝑝 + 𝑵 + 𝑭𝑡 ≠ 0 𝑵 = −𝑭𝑝

 𝑭𝑡 = 𝑚𝒂 

33) Forza di attrito in condizioni statiche: 𝑺 = 𝑵 + 𝑨 𝑨 = −𝑭𝑡 componente tangenziale 

 𝑵 = −𝑭𝑝 componente normale 𝑭𝑝 + 𝑭𝑡 + 𝑺 = 0  

𝐴 ≤  𝜇𝑠𝑁 dove 𝜇𝑠 è il coefficiente di attrito statico  
𝐴

𝑁
= 𝑡𝑎𝑛𝜑 𝑡𝑎𝑛𝜑 ≤ 𝜇𝑠   𝜑 ≤  𝜑𝑠 

dove 𝜑𝑠 = 𝑎𝑟𝑐𝑡𝑎𝑛𝜇𝑠 angolo di attrito statico; quando 𝐴 > 𝜇𝑠𝑁 il corpo si inizia a muovere 

34) Forza di attrito in condizioni statiche su una superficie inclinata: 𝑭𝑝 + 𝑺 = 0  𝑺 = 𝑵 + 𝑨 

35) Forza di attrito in condizioni dinamiche: 𝑭𝑝 + 𝑭𝑡 + 𝑺 = 𝑹 = 𝑚𝒂  



𝐹𝑎 = 𝜇𝑑𝑁 dove 𝜇𝑑 è il coefficiente di attrito dinamico 
𝐹𝑎

𝑁
= 𝑡𝑎𝑛𝜑𝑑 = 𝜇𝑑 𝜑𝑑 = 𝑎𝑟𝑐𝑡𝑎𝑛𝜇𝑑  

angolo di attrito dinamico 

36) Forza di attrito in condizioni dinamiche su un piano inclinato: 𝑭𝑝 + 𝑺 = 𝑹 = 𝑚𝒂  

𝑁 = 𝑚 𝑔 𝑐𝑜𝑠𝛼  𝐹𝑎 = 𝜇𝑑𝑁 = 𝜇𝑑𝑚 𝑔 𝑐𝑜𝑠𝛼  𝑅 = 𝑚 𝑔 𝑠𝑖𝑛𝛼 − 𝜇𝑑𝑚 𝑔 𝑐𝑜𝑠𝛼

 𝑎 = 𝑔(𝑠𝑖𝑛𝛼 − 𝜇𝑑  𝑐𝑜𝑠𝛼) 

Se il corpo sta salendo: 𝑅 = 𝑚 𝑔 𝑠𝑖𝑛𝛼 + 𝜇𝑑𝑚 𝑔 𝑐𝑜𝑠𝛼  𝑎 = 𝑔(𝑠𝑖𝑛𝛼 + 𝜇𝑑  𝑐𝑜𝑠𝛼) 

37) Forza elastica: 𝑭𝑒 = −𝑘𝑥𝒊 dove k è la costante di rigidezza dell’elemento elastico [
𝑁

𝑚
]           𝑥 =

𝑙 − 𝑙0 = 𝐴𝑠𝑖𝑛(𝜔𝑡 + 𝜑) 𝑭𝑒 = 𝑚𝒂 ⇒ 𝑚
𝑑2𝑥

𝑑𝑡2 = −𝑘𝑥 
𝑑2𝑥

𝑑𝑡2 +
𝑘

𝑚
𝑥 = 0          periodo: 𝑇 =

2𝜋

𝜔
= 2𝜋√

𝑚

𝑘
 frequenza: 𝑓 =

1

𝑡
=

𝜔

2𝜋
 pulsazione: 𝜔 = √

𝑘

𝑚
 

𝑥(0) = 𝑥0 = 𝐴 𝑠𝑖𝑛𝜑  

38) Pendolo semplice: 𝑹 = 𝑭𝑝 + 𝑻𝑓 ;  

in equilibrio statico 𝑅 = 0  𝜗 = 0;  

non in equilibrio 𝑅 = 𝑚𝒂, dove 𝒂 = 𝒂𝑛 + 𝒂𝑡  𝑎𝑡 = −𝑔𝑠𝑖𝑛𝜗   𝑅𝑛 = 𝑇𝑓 − 𝑚𝑔𝑐𝑜𝑠𝜗 

𝑅𝑡 = −𝑚𝑔𝑠𝑖𝑛𝜗 𝐿
𝑑2𝜗

𝑑𝑡2 = −𝑔𝑠𝑖𝑛𝜗 𝑚
𝑣2

𝐿
= 𝑇𝑓 − 𝑚𝑔𝑐𝑜𝑠𝜗  

per le piccole oscillazioni (𝜗𝑚𝑎𝑥 = 7,10°): 𝜔 = √
𝑔

𝐿
  𝜗 = 𝜗0 sin(𝜔𝑡 + 𝜑)      

𝑠 = 𝐿𝜗0 sin(𝜔𝑡 + 𝜑) 𝑣 =
𝑑𝑠

𝑑𝑡
= 𝐿𝜔𝜗0 cos(𝜔𝑡 + 𝜑)  Ω =

𝑑𝜗

𝑑𝑡
= 𝜔𝜗0 cos(𝜔𝑡 + 𝜑)   

𝑇𝑓 = 𝑚
𝑣2

𝐿
+ 𝑚𝑔𝑐𝑜𝑠𝜗 

39) Lavoro: 𝑊 = ∫ 𝑭 ∙ 𝑑𝒔
𝐵

𝐴
 𝑑𝑊 = 𝐹 ∙ 𝑑𝑠 ∙ 𝑐𝑜𝑠𝜗 = 𝐹𝑡𝑑𝑠  𝐹𝑡 = 𝑚𝑎𝑡 = 𝑚

𝑑𝑣

𝑑𝑡
 

40) Potenza: 𝑃 =
𝑑𝑊

𝑑𝑡
= 𝑭 ∙

𝑑𝒔

𝑑𝑡
= 𝑭 ∙ 𝒗 

41) Energia cinetica: 𝐸𝑘 =
1

2
𝑚𝑣2 𝑊 = ∆𝐸𝑘 

 


