PUNTI IMPORTANTI DELLA CINEMATICA

Localizzazione di un punto: 3 coordinate spaziali + 1 temporale

- Coord. cartesiane P(x,y,z), i ]A,lg assi fissi
- Coord. Polari Sferiche P(r,0,0), ﬁr,ﬁﬂ,ﬁw dipendono dal punto
- Coord. Polari Cilindriche P(p,9,z), i p,ﬁw,ﬁz dipendono dal punto

- Coord. intrinseche (traiettoria fissa) P(s ascissa curvilinea), #,,u, dipendono dalla traiettoria

A

. . U n
Derivata di un versore: I =Qu,=0xXu
t

Derivata di un vettore: b =bii —> (Cll—b = bii+bii, = bii+b@X i
t

r vettore posizione [L], s ascissa curvilinea (& uno scalare) [L]

. L r =7(s) equazione della traiettoria
Equazione del moto 7 =7(t) =2 .
s=s(t) legge oraria

Vettore spostamento A¥ =7(t,)—7r(t) [L], se t, >t ostessacosa At >0 > Ar =dr
Velocita scalare media 1stantanea
As ds
vm = vi =
At dt
Velocita vettoriale media istantanea
~ AF . dr
v, =— Vv, =—
At dt

La velocita ¢ sempre tangente alla traiettoria e si misura in [L] [T]'1

Accelerazione vettoriale media istantanea
. AV . dv d¥F
am = —— ai = = —2
At dt dt

L’accelerazione si misura in [L] [T]'2

Posizione, velocita ed accelerazione in:

Coord. Cartesiane

Posizione F(t) = x(0)i + y(t) ]+ z(Dk
N - dx ~ dy A dZ A
Velocita vit)=—i+—j+—k
dt dt dt

2
Accelerazione  d(f)=—xi+—2 G4+ f = I+ 7+ k
® dt dt / dt > dr’ J dt’

Coord. Polari sferiche
Posizione rt)y=r(t)u,

Velocita V() =i +r@i, =i +roa, =i +oOx7

Accelerazione d(t)= (i" —ré* )ﬁr + (21’”9 + ré) i,



Coord. intrinseche

Posizione s=5(1)
Velocita V(t)=su, =v, i,
v 2 SZ
Accelerazione a(t)=v i, +——i, =5, +—
P P

Moti pitt comuni
Moto rettilineo uniforme
Coordinate Cartesiane

Posizione x(t)=x, +v,t
Velocita v (t) =cost
Accelerazione a)=0

Moto rettilineo uniformemente accelerato
Coordinate Cartesiane

. 1
Posizione x(t)=x,+v,t+ Eat2
Velocita v()=v, +at
Accelerazione a (t)=cost

Moto circolare uniforme
Coord. Cartesiane

el

Posizione F(t)=R(cos(a)t)f+sen(a)t)])

el

Velocita v (t) = Ra)(—sen(a)t)f+cos(a)t) ])

e

Acceler  (t)=—Ra’ (cos(ot)i +sen(ar) j)

Utilizzando il vettore @
Velocita v(t) = @xF

Acceler  a(t) = @x(@xr)

Velocita areolare: A=—rXxv

N |~

Accelerazione areolare A=

i

n

Coordinate intrinseche
s(t)=s,+vt
v(t)=vi,

a)=0

Coordinate intrinseche
1
s(t)=s,+v,t +Eat2

v(1)=(v, +at),

at)=vu,

Coord. intrinseche Coord. polari

s(t)=s,+vt r(t)=Ru,
v(t)=v.1, v(t) = Rwi,
2
a(r) = V;e i =a&’'Ri, a(t)=-w'Ri =-
| R
—rxa
2

Trasformazioni tra 2 sistemi di riferimento: uno fisso inerziale e 1’altro in moto

rettilineo uniforme  7(£) = 7' (¢) + 7,y () v(t)

qualsiasi (non inerziale)
F(O)=F (@) +Ty () V@)=V (1) + V(1) + OXF

=V (1) +Vyy (1) ait)y=a'(t)

’'F

a(t) = a'(0) + 20XV + OXF + DX (DX F) + dyy



