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formula di Poisson: la derivata di un vettore di modulo costante e pari al dv

prodotto vettoriale della velocita di rotazione e del vettore. dc (@xV)
vettore di modulo costante > (v)* = vg + vy + vy = v2 = costante = P 0
drezione dv)? _dGv v + S 2 dv_ 0 > dv e vV sono perpendicolari
dt dt dt { dt dt
v(t)
. |dv| do
modulo dv —=|V|—=vw
> dt vl dt
dv|=|v| d© . _
javi= v v(t+dt) O, dv o, T
W —| = |v| |w] sin (—)
vVerso — = (OXV
7 = (@XxV)
, . dir |
Il versore e un vettore di modulo 1... = = (wx 1)
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A — A L a ACCELERAZIONE
MOTO VARIO i=1a.+a;
_)_dv_d(VﬁT)_dVA dﬁT_dVA N A\ .
a—dt— dt —dtuT+th —dtuT+V(oo><uT) =EuT+(wa)=
v2
uT"’?uN = ar + ay

tiy punta al centro C

dv
accelerazione tangen2|ale — (modulo)

Py

dur
accelerazione normale E (d|re2|one)
centripeta

Figura 2.5 CERCHIO OSCULATORE

Componenti dell’accelerazione di un punto lungo una traiet- . . i i
toria Mazzoldi, Nigro, Vo approssima la traiettoria nel punto di tangenza
e Elementi di Fisica, Meccanica - Termodinamica . . .. ) .
QN EdisEs, 2007 il suo raggio R e il raggio di curvatura
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MOTO CIRCOLARE NON UNIFORME

dw
o == accelerazione angolare
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MOTO ARMONICO
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MOTO ARMONICO
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se x(0) = A allora x(t) = A cos(mt) = A sin(ot+m/2)

x(t) = A cos(wt)
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MOTO ARMONICO Ao A VELOCITA'

IV

se x(0) = A allora x(t) = A cos(mt)

x(t) = A-cos(wt)
— | v(t) =—-A -w-sen(wt) v(t) = % =-A ® sin(ot)
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MOTO ARMONICO a ACCELERAZIONE

IV

se x(0) = A allora x(t) = A cos(mt)

x(t) = A cos(wt)

v(t) = —A-:w- sen(wt) v(t) = — =-A © sin(mt)

——— | a(t) = -A:- w?-cos(wt)

g
dt
s dv
| a(t) = e -A ®? cos(mt)
A

0 ‘v %T 7

/&
2

‘ https://www.geogebra.org/m/ncGtUxze
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MOTO ARMONICO a O —— E MOTO CIRCOLARE

y
+A o pulsazione 2r/T
5 o velocita angolare v/R
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MOTO ARMONICO EQUAZIONE

* x(t) = Acos(wt+ @)

d :
o v (t) = d—)t( = —Aw sin(wt + @)
dvy ddx d°x

. a;((t) === = —Aw? cos(wt + @) = —w?x(t)
°d +wx—0
d?u(t 210
dt( ) + w?u(t) = 0 & u(t) armonica di periodo T = —

« y(t) =A sin(oot + @)

* vy(t) == = Aw cos(wt + )
. _dVy_ddy_dy__ 2 2
ay(t) = el Aw* sin(wt + @) = —wy(t)

d2
. dt2+oo y—O

LEZ 3 SAPIENZA — Medicina e Chirurgia HT — FONDAMENTI DI FISICA — Fondamenti di fisica generale — A. Sciubba 2020-21



MOTO ARMONICO E MOTO CIRCOLARE UNIFORME

* x(t) = Rcos(wt + @)

¢ v.(t) = —Rw sin(wt + ¢)
e a,(t) = —Rw? cos(wt + @)
* y(t) = Rsin(wt + ¢)

* vy(t) = Rw cos(wt + @)

* ay(t) = —Rw?* sin(wt + ¢)

e x%(t) + y%(t) = [Rcos(wt+ @)]? + [Rsin(wt + ¢@)]? = R2
« v4(t) = v£() + vy () = [—~Rw sin(wt + ©)]? + [Rw cos(wt + @)]2 = [wR] 2
« a‘(t) = az(t) + a?x(t) = [-Rw? cos(wt + @)]? + [-Rw? sin(wt + ¢)]? = [w2R]?
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MOTO ARMONICO E MOTO CIRCOLARE UNIFORME

* x(t) = Rcos(wt + @)
¢ v4(t) = —Rw sin(wt + ¢)

* y(t) = Rsin(wt + ¢)
* vy(t) = Rw cos(wt + @)

vy Rwcos(wt + @)
2 = = — cotg(wt +
vy —Rwsin(wt + o) cotg(wt + @)

Ay dy dy dt v

_ —
tg(0) = Ax  dx  dt dx v,
v

sin(a +7) ~ cos(a)

cos(a+%)  —sin(a)
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tg(o+s) = = — cotg(a)



MOTO CIRCOLARE cinghia/catena TRASMISSIONE MOTO
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MOTO LINEARE - MOTO CIRCOLARE
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https://www.youtube.com/watch?v=8HX8jyCgbeg

https://grabcad.com/library/mri-magnetic-resonance-imaging-1
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MOTO ARMONICO PENDOLO
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