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Cinematica 
caduta libera 
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Cinematica 
traiettoria parabolica
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Cinematica 
moto circolare promemoria  
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Cinematica 
moto circolare  non uniforme

Circolare 
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Cinematica 
moto circolare non uniforme
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......qui appaiono le accelerazioni tangenziele e radiali 
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Moto vario su traiettori generica
Velocita'

l
0

R



R= R   dove  ∣R∣=

̇R=̇ R ̇R
  d'altra parte tenedo conto
  del cerchio osculatore 
R=l 0r    segue   

R=
l0r


   e ̇R=

̇T


−
̇ R


 che sostituito nella prima porta
  ovviamente a 

̇R=̇T =T

r

v

Θ



Date: GmP   711/22/10/home/peppe/Desktop/Link to Didattica/Fisica_I/Fis_1/SlF08.odp

Moto vario su traiettori generica
accelerazione
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̈R= ˙̇ T =̈ Ṫ ̇T =̈T −r ̇2
r

r

v
2

Θ

v
1

∆v



Date: GmP   811/22/10/home/peppe/Desktop/Link to Didattica/Fisica_I/Fis_1/SlF08.odp

Cinematica 
cerchio osculatore 

Sul piano :
tre parametri  cx,cy,r. una condizione e tre 
equazioni==>okR
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Nello spazio:
i parametri da calcolare sono sei,  cx,cy,cz,r,nx,ny
intersezione di un piano con una sfera per tre punti.
quindi due condizioni e tre punti ==> sei equazioni  
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Moto vario su traiettori generica
calcolo di r
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Cinematica 
moto vario su traiettoria generica
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Cinematica 
moto vario su traiettoria generica

a=lim
v2
−v1

 t
=lim

v
s1
 v

s
 T

1
T −v

s1
T

1

 t
=lim

 v
s

 t
T 1v

s1

T

 t

a=
d v

dt
=a

s
Tv

s

d T

dt
=a

s
Tv

s
T

nR
2

R
1

ρ
∆θ

V1

v
2

ρ

φ

∆s

∆θ

∆v
s

∆V

∆θ
∆T T

1

T
2

^

^

Disegno alternativo



Date: GmP   1211/22/10/home/peppe/Desktop/Link to Didattica/Fisica_I/Fis_1/SlF08.odp

Cinematica 
moto vario su traiettoria generica

Disegno alternativo
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