Cinematica
caduta libera
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Cinematica
traiettoria parabolica

|
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Cinematica
moto circolare promemoria

R=(pcos ,psin¢ )= R .
(peosp, psinep)=p Corollario

ds=pdd

ciif=zji=(—sin b, cosp)=T

~ y
R=(cos ¢,sin ¢p)

d R . R
—=(— , =T
7o ( Sm<l>”ic'>scl>)

R N N dR pdRd N ~
dR_deqb:qu:wT _ <l>=p T=pewT
dt d¢p dt dt d¢p dt
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Cinematica
moto circolare non uniforme

Circolare
Y \% N R .
R(t)=pR con R=(cos(¢(t)),sin(p(¢)))
AR .
. . AR
A la velocitav=Ilim— forAt ==>0  segue ==>
At
R
X | .  dR dR dRdp .~ ~ =
v(t)=—>=p Tl =p$pR,=pwR,=pwT
dove M=17€\n=f“
d¢

... formalmente non differisce dal caso
di velocita' uniforme.
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Cinematica
moto circolare non uniforme

["accelerazione

dv(t) d ~ dw 4 d]én . -A.'_

a(t)= =—pwR=p—R +pw——2=a,R —a R
, ) T T T M Pt
Circolare . L
poiché
dR, d¢ dR, P )
= =—Ww Segue a—=w
it di do 5 S

- _do
Ricorda che w= O

...... qui appaiono le accelerazioni tangenziele e radiali
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Moto vario su traiettori generica

©

Velocita’'

\Y 7€=pf2 dove |72|=p
R=pﬁ+pk
O d'altra parte tenedo conto

del cerchio osculatore
R=I[,+7 segue

A

Z;—I—? i dT pR

R

e R= —
P P P

sostituito nella prima porta
ovviamente a

R=¢pT=wT
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Moto vario su traiettori generica
accelerazione

v, 72=pf2 dove |72‘=p
0) R=pR+pR R=pR+2pR+pR
r d'altra parte tenedo conto
R del cerchio osculatoge

A

/ R=I[,+7 segue R=7
10 che sappiamo fare benissimo
/ vedi i di una circonferenza

"0
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Cinematica
cerchio osculatore

AB \ Sul piano :
v, P N tre parametri cx,cy,r. una condizione e tre

R, /. AS QQUGZioni::>Ok (xl_x0)2+(y1_y0)2=p

- AB TR . (xz_xo)2+(y2_yo)2=p

6 - ' (x,—x,)+(y,—y,) =p
e Nello épazio:

. 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

ﬂ (x,._X0>2+(yi—y0)2+(zi—zo)2=p

cxxi+cyyi+czzi=d i=1,2,3

conlacondizione
L L ci+ci+c§=1
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Moto vario su traiettori generica
calcolo dir

A ds=rd@ Rl 17
dR_dR _dr _dr _:
do ds _rdcb_rdc/)_dcl)_T
derivado ancora
FR_dT_1df i
dss ds rd¢ r
10 da cui
oL E| ds
ds’
>
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Cinematica

moto vario su traiettoria generica
Disegno alternativo

. R A3 ~ ~
v, L v=ﬂ=lim = ds I'=v T
AV ; R2 . AS Cﬁ At dL
- AB R .
.p L 4 “
.k D
. —
v=v T v2=vS2T2=(vs1+Av)(T1+AT)
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Cinematica

moto vario su traiettoria generica
Disegno alternativo

1 . Avs’\ ﬁ
=lzm—T1+v1—
At AL
dT . -
al+yv —=aTlT+v wT
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Cinematica

moto vario su traiettoria generica
Disegno alternativo

A\S, v |
As = pA6 da cuiv =pw e
V2 My,
R, /. AS VQ- VS1 = AVS = P‘IEf:)m"""""
Ae . ’ Rl ‘ . ¢,~“‘ . d 9"""
S N
p . .
- . . inota qui: v
o - Sl A
] . M — \‘
A "o dt )
‘ ll||||."||||||l
d O
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