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Vettori - somma

(B—A)+(C-B)=(C-A)
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Vettori - differenza

(A-0)—(B-0)=(A-B)




Vettor1 — prodotto scalare

—

a-b=abcosy

escccannnsshaaaannnsce




Vettor1 — prodotto scalare

Proprieta distributiva
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Vettor1 — prodotto vettoriale

h =ab‘sem§‘{
an Z; Proprieta:
-~ inb =D A
T (inb)aczan ( ‘)

Regola della
mano destra. R

siano a e b due versori ortogonali =

Esempio: A A - . oA A
(GAa)Ab=0; an(a@anb)=-b
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Vettor1 — doppio prodotto misto

+V =dAab-¢
BZHC_i/\I;H
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V =Bh=




Vettor1 — rappresentazione cartesiana

Z

Z A
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Vettor1 — rappresentazione cartesiana
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Vettor1 — rappresentazione cartesiana

V=v_+V +V._=vi+V

v-j=v,=vcosff —> |Cosenidirettori

ﬁzv(cosaf+cos,ﬁj+cos yk)

a— vﬁ +v§ +vZ2 —° (cosza+ COSZ,B+ C0827)

=) |cos’a@+cos’SB+cos’y=1
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Vettor1 — operazioni nellar. c.

a+b=c

a+b=(ai+a,j+ak)+bi+bj+bk)=

=@ +B)i +@, B+ +Bk e f e jch
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Vettor1 — operazioni nellar. c.

Q)

Sy
|

C

Q|

(aj+a,j+ak) (bi+b,j+bk)=

abi-i+ axb%+ axb%+ ayb%+ ayby} T+ aybz}/k&ii—
ta bk i+abkj+abk -k =@pb, +ab, + @

b

=ab(cos, cosa, +cos 5, cos 5, +cos ¥, cos ¥, )

=abcosHd
cos 8 =(cos @, cos @, +cos 3, cos 5, +cos ¥, cos ¥, )

-l;za(cosaaf+cos,6’a j+cosy, lg)-b(cosabf+cos,6’b j+cosy, lg)

17



Vettor1 — operazioni nellar. c.

=(a f+a_}+a_§)A(b f+b,}'+b_!€):

/)zﬁflablA]+ablAk+abbﬁU+ﬂ£>k<ﬁH1b]Ak+
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Vettor1 — operazioni nellar. c.

5 A Be = |:( a},b: — a:b}, ); + (a:bx —a.b. ) } + (axb}, — a},bx ) i€:| . (Cxl"\ + C},}' + c__lg) —

B (a-"’b: —4 b-"’ ) Cul (CZ__ b,—ap, ) Gy (axbﬁ-’ - a_vb x ) C.

=ab.c,—abc +abc —abc +abc —apb.c,

=(b,c,—b.c))a, +(bc,~bc)a,+(bc,~bcla|=bac-a
=(c,a,—ca )b +(ca,—ca)b +(ca,—ca)b|=¢nab
(
a, a, a,
anb-c=det|b. b, b
dy X y Z
— c. ¢, C

dx X y Z
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Vettor1 — derivata di un punto

P=P(1)
dpP _ . P(r+At)-P(r)
dt A0 At 7 P(t+Ar)
P(?)
dt | dt dP/dt P(t+A4r) — P(1)

dP

—— e un vettore con direzione tangente alla traiettoria nel punto P

dt



Vettor: — derivata di un vettore

v =v(t)

dv im v(t+ At)—v(1r)
dt At —0 At

v B W5
?‘; é un vettore (% (_f +Al)—v (f )
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Vettori — derivate

d

A(1)

= tim ——{[B(+ A - BO)-[AG+ A - A0}

At—)O t

Caso particolare
P(t)
r
0
dr

d dP
=—|P(t)-0O|=—
dt dt[ ) ] dt

— (B-A)=lim i{[B(z +AD) - A(t+AD]-[B@t) - A |}
dt At—0 At

— lim B(t+At)-B(1) lim A(t+Ar)— A1) L

dB _dA

Ar—0 At At—0 At dt

Regole di derivazione

i(dia]_ﬁ+@
dt dt dt
d L do . da
—(ad)=—a+o—
dt dt dt
2 (Geb) =225 15,92
dt dt dt
i(ﬁfz\ﬁ) zd—aAB +.:1F,f\ﬁ
dt dt dt

dt
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Vettor1 — integrali

Integrale indefinito W= I{;’dt N d_w
dt
Iy
Integrale definito Iﬁdt =w(t,)—w(t)

b

Espressioni cartesiane:

d‘j—dv"hdvy A‘+dvz tz”dt—°t2 dt+°t2 dt+l€t2 dt
dt dt a ' d !v —ltJ.Vx JtJ.Vy !Vz

>
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Derivate

Consideriamo la funzione continua f (x) definita nell 'intervallo [a,b]

Si definisce la funzione f '(x) , derivata di f (x) , anch'essa definita
nell 'intervallo | a,b|

Limite, per Ax che tende a 0, del

f '(x ) = B—m “rapporto incrementale” della funzione.
Si scrive anche f '( x) — i
dx
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Derivate

Caso fisico:
Posizione e velocita di un punto materiale che si muove su una
traiettoria data, in funzione del tempo.

f=f (t) : Spazio percorso f (0) f (t+At)
sulla traiettoria. / (t )
Q)
¥ (t LA t) _f ( t) La velocita media del punto é il rapporto incrementale
v o= della funzione che definisce lo spazio (distanza)
At percorso sulla traiettoria in funzione del tempo.
Per At che tende a zero, v,, tende o f ( 4+ At) —f ( t) df
alla velocita istantanea v(t). 4 (f ) = lim = _(t )

At—0 At - dt
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Derivate

Esempio 1: f(t)=vit+s,
t+Af)—f (1 t+v. At+ & — 1 —
vm:f(+A3 f) _yd+v. }\ AN
t

f(t+Ar)—f(z)

v(t) = lim =V, Moto uniforme

At—0 At
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Derivate

Esempio 2: f(t)=k?
—_— 2 —_
S f () J + kAP + 2kt At — Jef” Ao
" At At
v(¢) = lim (kAt + 2kt ) = 2kt La \./el?citc‘z eil “tass.o.” di
At—0 variazione della posizione.
a (t) = v'(t) =2k L’accelerazione e il “tasso” di

variazione della velocita.

Moto uniformemente vario
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Derivate

Regole di derivazione

Se F(x) e una combinazione di due o piu funzioni f(x), g(x) ... :

— a = costante 4 d8

dxkf Ca (k= costanie) (f+ )= dx~ dx

dey_ 4, d(f df dgj

dx(fg) dx fdx dx(gj_ ( dx fa’x
drF _ df dg

Se F(x f[g } dx_dg dx

-
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