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Corpi rigidi
gradi di liberta'

P'

O

P''PParametri liberi
3 coordinate
2 coseni direttori
1 angolo di orientazione

P ≡ (x,y,z)
P'≡ (x',y',z')
P"  ≡ (x",y",z")
9 parametri
3 relazioni di distanza
6 gradi di liberta'
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Corpi rigidi
Gradi di liberta' 
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Corpi rigidi
Relazioni corpo <--> lab 

x=xO 'x '
y=yO ' y '
z= zO ' z '

i≡c ix , ciy ,c ize simili
x=xO 'cix x 'c jx y 'ckx z '
y=yO 'ciy x 'c jy y 'ckz z '
z= zO 'ciz x 'c jz y 'ckz z '

Traslato Rototraslato

P'O= O'O+PO'

P'O=O'O + ix'+jy'+kz'
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Corpi rigidi
Relazioni corpo <--> lab 

x=xO 'c ix x 'c jx y 'ck xz '
y=yO 'c iy x 'c jy y 'ck z z '
z= zO 'c iz x 'c jz y 'ck z z '

P 'O=O 'OR , ,P 'O '

Operativamente 
Ruoto di φ attorno a z
Ruoto di θ attorno a x''
Ruoto di ψ attorno a z'
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Corpi rigidi
Rotazioni e angoli di Eulero 

Le tre rotazioni in        Le tre rotazioni in        
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Corpi rigidi
rotazione formalmente con gli angoli di eulero

         R(ψ)    *                    R(θ)        *          R(φ)

Gli angoli di Eulero

R , ,=∣
cos sin 0
−sin cos 0

0 0 1∣∣
1 0 0
0 cos sin 
0 −sin cos∣∣

cos sin 0
−sin cos 0

0 0 1∣
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Corpi rigidi
Ruota in moto uniforme

x'

y'

z'

φ

y

xs

C

O
r'

P t =Cvb tR  r '

R=∣cos −sin 0
sin cos 0

0 0 1∣
C≡0,r ,0

v
x
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Corpi rigidi
ciclode

v
x
 = costante 

ω=-v
x
t/r

R=∣cos −sin 0
sin cos 0

0 0 1∣
P t =Cvb tR  r '

C≡0, r ,0

x=vc tr cos
y=rr sin 

z=0

ẋ=vc−r ̇sin=v c1sin

ẍ=−r ̇2 cos=−
vc

2

r
cos

ẏ=r ̇cos=−v ccos

ÿ=−r ̇2 sin=−
vc

2

r
sin



/home/peppe/Desktop/Link to Didattica/Fisica_I/Fis_2/SlF21.odp      Gmp                 123/22/11

Corpi rigidi
moto rototraslatorio della ruota

vettorialmente

d P
dt

= ̇CO∧r

r '=Rr '≡ r c o s , r s i n ,0

d 2 P

dt 2
=∧∧r=−2

r

  ω || z 

Condizione iniziale
       r      vettore di  P nel lab 
       r'     vettore solidale con la ruota.
      C=(0,r,0)      Centro 

accelerazione verso il centro.
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