Corpi rigidi

Corgoingide Sistema di punti

Le distanze tra 1 punti di un corpo rigido sono fisse
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Corpi rigidi

Moto parallelo a se stesso

Traslatorio
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Corpi rigidi

Moto roto-traslatorio
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Corpi rigidi

gradi di liberta’
P=(x,y,2) A P!
P'E (X',y',Z')
P"E (X",y",Z")
9 parametri

3 relazioni di distanza
6 gradi di liberta’

arametri liberi
3 coordinate

2 coseni direttori

1 angolo di orientazione
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Corpi rigidi
Gradi di liberta'

P'O= O'O+PO'

P'O=0'0 + ix'+jy'+kz Y\
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Corpi rigidi

Relazioni corpo <--> lab

P'O= O'O+PO’

P'O=0'0 + ix'+jy'+kz'

Traslato Rototraslato
- r i = C..,C,,C.)esimili
x_XO -|_x l< y! ) / /
X=Xy FC X' +c¢, Yy +¢, .z
- ! '
y_yO +y y=y0’+ciyx’+cjyy’+ckzz’
- ! / =z,'+c.x"+c._y'+ ’
7=z, . z=zp' Fex'+c, ¥tz
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Corpi rigidi

Relazioni corpo <--> lab

_ ! ' ' ' lab
X=X, TC. X +cjxy +C;, Z

— / / / /
Y=Y, -I—Ciyx +ijy +Cy, 2
— / / / /
Z=Zy TC X TC, Y TC 2

Z'Cm

Operativamente AN/ l
Ruoto di gattornoaz | e\
Ruoto di 0 attorno a x" 4 y"
Ruoto di Y attorno a z'

v

P'O=0O'"O+R(¢p,0,py)P'O’
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Corpi rigidi

Rotazioni e angoli di Eulero

Le tre rotazioni in 0,9,v
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Corpi rigidi

rotazione formalmente con gli angoli di eule

¥

Gl1 angoli d1 Eulero

cosy siny O}l 0 0O [|[cos¢p singp O
R(p,0,p)=|—siny cosy 0|0 cos® sinO||l—sin¢p cos¢p 0
0 0 1{{0 —sin® cosO|| O 0 1

R(P) * RO) * R(P)
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Corpi rigidi

Ruota in moto uniforme

cosp —singp 0
R(¢p)=|sing cosp 0
0 0 ]
O >
X C=(0,r,0)

P(t)=C+v,t+R(Pp)7"’
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Corpi rigidi

ciclode

=C+v,t+R(Pp)F7’ cosp —sing 0
C=(Q »,0) R($)=|sinp cosp 0
0 0 1
X=v_ t+rcos¢
y=r-+rsin ¢
z=0

x=v_ —r¢sing=v (1 +sing)
2

~ o vc
X=—r¢ cosp=——cosop
r

y=r¢cosp=—v_ cosp

2
) .2 . Ve .
y=-r¢ singp=——sing
r
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Corpi rigidi

moto rototraslatorio della ruota

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

dP_ 5 .

dt
F'=R(p)7'=(rcosp,rsing,0)
d2ﬁ=<1)/\&>/\?=—w2? , ,
dt* accelerazione verso il centro.
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