1. Moti relativi

1.1.

1.2.

1.3.

1.4.

1.5.
1.0.

Posizione di un punto: = 1, + r’, dove O ¢ il centro del sistema di riferimento fisso, r
¢ il raggio vettore che indica la posizione di P, O’ ¢ il centro del sistema di riferimento
mobile con raggio vettore 1’

Sistema mobile in moto traslatorio: v = v’ + v, a=a +a;dovev; ¢la
velocita di trascinamento, @; ¢ ’accelerazione di trascinamento, ¥’ ¢ la velocita relativa al
sistema mobile e @’ & I'accelerazione relativa al sistema mobile

Sistema mobile in moto rotatotio: vV =V’ + v, v, =w Xr' a=a' +a; +a,a; =
wX (wX71r"),a. =2w X V', dove v, ¢ la velocita di trascinamento, @; ¢ 'accelerazione
di trascinamento (centripeta), V' ¢ la velocita relativa al sistema mobile, @’ & I"accelerazione
relativa al sistema mobile, @, ¢ I’accelerazione di Coriolis

Posizione relativa tra due punti: P, P, = r, — rq, dove la posizione di P; ¢ P, sono
individuate rispetto ad O dai raggi vettori 17 e 15

Velocita relativa tra due punti: v, , = v, — v velocita di P, rispetto a P;

Accelerazione relativa tra due punti: @, , = @, — @, accelerazione di P, rispetto a Py

2. Momento della forza

2.1.

M=r1rxF [Nm]

3. Momento angolare

3.1.

3.2.

3.3.

3.4.

E il momento del vettore quantita di moto

kg-mz]

L=rXxp=rXxmv [ .

dL dr dv
Teorema del momento angolare i en Xmv+rX m--=m Xmv+rxXxma=0+

rxF=M

Teorema del momento dellimpulso || tt;:} M dt = fttﬁ (rxF)dt=rx fttﬁ Fdt =

0 0 0

4.1.

rxJ=AL
4. Sistemi di punti materiali
. . _ Zimiri
Raggio vettore del centro di massa: r¢y = Somy
imi

4.2.

4.3.

4.4,

4.5.

4.6.

. . dar yYimv;
Velocita del centro di massa: gy = —2 = 2t =

P
dt Yim; m
. dv dP
Moto del centro di massa: F(®) = macy =m dCtM = FO =0
dL
Teorema del momento angolare: M®) = -

Quantita di moto del sistema: P’ =Y, m;v;' =0

. ar’
Momento angolare del sistema: M'®) = —



4.7.  Primo teorema di Konig per il momento angolate: L = r¢y X mvey + L' = Loy + L'
48.  Secondo teorema di Konig: Ey, = >mvgy + Ej, = Eycn + Ej

Corpo rigido

5.1. Moto di traslazione:

L= TCM X mvCM
5.2. Moto di rotazione: rispetto a un asse fisso; le velocita in ogni punto sono diverse, mentre ¢

uguale la velocita angolare

I, = [, R*pdV
L,=Lw
E, =>1Lw?

M = E, I, do I, & solo se L ¢ parallelo a w
dt dt

5.3. Teorema di Huygens-Steiner e Konig:

I; = I. + md?
1 2,1
E, = Elcw + Emvcm
Urti
6.1. Quantita di moto in assenza di forze esterne: si conserva
Py, = Pfin

(Mg + Mp)Vey = MV + MUy i = MV pin + MaV5 iy
Cambiano le singole quantita di moto:
— _ [t
Py =myvy s — MV = J.2Fy,dt
ty
t2
Py = myvy pin — MyVy i = f F,,dt
t
6.2.  Energia cinetica: AE;, = AE}, perché AE,, = 0; a priori non si conserva
Ey == (my +my)vy + E; E, = imv? + imyvi?
k =7y TMz)Vcy K k= 3V T 7MaV;
I’energia cinetica del centro di massa non varia se Py, = Pjip; quella che varia ¢ E .

6.3.  Urto elastico: si conservano quantita di moto ed energia cinetica

Py, = Pfin Ek,in = Ek,fin



MV in + MeV3 i = My Vq fin + MV rin = (my + my)vey

l 2 +— 2 —_ 2 + = 2
) My V1in ) MmyV3in = 5 My V1 rin > myV;3 rin

Urto completamente anelastico: 1 due punti restano attaccati durante 'urto formando un
unico punto di massa m; +m,

My V1 + MaVy i = (Mg + M)V, = (Mg + My)Vey

Py =mvey — MV,

P, =myvey —myvy iy

Pl == _PZ
1 2 1 2 1 2 !
Epin = 5 M VLin + 5 M2V2in =5 (my + my)viy + Exin

1
Eyfin = > (my + my)véy < Epin

Urto anelastico: si conserva la quantita di moto ma non I'energia cinetica

. . .. Py, pi",g i vy, V2

Coefficiente di restituzione: € = — f == — f == — fm f =

Pilin Dzin Viin Vaiin

1 2 1 2

Eyin = Emlvl'in + Emzvz,in

Eypin = a2 pin + 202 s = €2E

kfin = 5 myVq fin > MyVy rin = € " Lgin

Ek in Ek in

AE, = [kt _ o2 _q

Ek,in



