PARTICOLARI MOTI RIGIDI

]_)_e{_ Cliamiamo mofo Arenbatoto € moto

i un cotho )u%‘,ol.o ¢cn au vne quabuhque terua.
solidafe st cmantiene (nwtiahile rc:.zf.el'b all' osger-
vatote fisso, cio€ Ao mateice [oLpe] si rmanhene
cotonte duxanlte @ mmoto .

|

Lo &) = C (&) + é‘qhk Ix
X W) =€ k) <= TE)=T(o) VP
xh &) = S, (&

ce€ b ¢ yunh' hanno o essa velocilel e accels .
xoxone . Vabe i€ vicevsa , co€ se ¢ pun’n) hanno
2o dessa veboctel (velocites & traslaxone) dlowa
e moto .44 teoslatione .

 B(PW) = (&) NP teIcR]

w \hd.).‘,ehdehk. da P : E(k):f\;fo‘)_-

dH= 5@ ot < @ dE <|dO

M_: Om cnoto di tranlarione ¢ delo du trosla _
z.one xels bi WeQ. (_Uv\_i {’or.me.\ Ae @ emoto olef %ehe=
Rico punto clel cocho Juaco\o e rethlineg (_uwi=

Joeme ) -

6



.I_'seu,\,v\lﬂo; ‘:’aﬂ A bre di techo

h.x'ﬂ

Sicteua, ark(oloto ABCD wohtwto de 2 aste:
AB, DO & vgual fungrene cou A e D fsw rotonk

atborno 00 e<H
BC ncernierate w B e mC,
Il rrote @i BC wWsveke di traslazione berche ie ag.

(B,‘_h Yp ) solidott cou Be 3 manheme Sewye jaralelo
@ . Ao, x.) dwranle € meto & BC,



Ded: Chiamuamo moto di rotalione i€ moto
uh OO )b.%-.obo th aut tul ¢ Punh‘ diunq retQ
solidale con 1€ cecho i Mangoho Asse.

Tofe neto € dela csse i xotatiohe .

D%, %, %3 texNQ %ésa

Oy, ¥y Y3 tena solidale & e
Ox, cotncude con \asse ol

otaront .
Scstema mateniale con 4 g..l:e.

q=¢/

(s -3emp O

[t ] = senp PP O
o (o) 4
fe eqoanont el moko cis msfaione per o1 %P2 oy
24 (k) = s @) Y, - sonpll) ¥y
2, (0) = Smpl)y, « wP(t) Yy
23 (k) = Ya
[o Yeaietotia deb generico ‘&:urv‘ro del coTho ﬁ%»’d.o

é una awown nea :
{z} (tf?:i (&)=Y z' % 3:' = wostante
%, (&) = Y, = codtanie
o veboclel dep gener: co v‘;un‘b:
Vg = P Ly x(P-0) =P L3x [ ®-2%)+(P*_0)]
H



o, C P-0)=CP-?")(P%0)

- o -—
. P B\ o x(P-0) = & x (P-7*)
i +
= J2 w x (v*0)
iRy n
® ©




ma W= CPNT..g veboeda angofarc

quinda | S, =% (?60)'

lo &ps&amenlo elemenlare | dP= dp Ty x (P-0)

Se cé-;&o.\t-an\c = Pl)=cot+\p, e c€ rmoto
& da hotaione Un(,-.{for.me.

Def . Chiaaniamo moto di rototraslayione €
rmoto ol onwcpou%,:d»o che & amusve (D modo

ne vna ceha %oQi.daQe con A€ coq:,o Scorotea SO
Lna weha Assa.

le epvavioni del moto :
x,(£) = CoOP(k) y, - sentplt) Y,

%, (£) = senp (b)Y, + codp(b) Y,
23 (&) =Ygy + Sy (t)

I€ genetico Pun’co st muove su uh clinocho crofare
relio con fe geneattics parallele allasse OFy .
fo welociie def ae,heu:oo punl-o ;
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o(P)-= és(t) La + Li)({';) Lax (P-0')

oSexQ1 . [

D)= TN« B* (D] Fyug
Imdoht

T(@) =X, T e %g Ty« %Xy Ly = V(P) 4

Cy (£) Ty = O(P)* Y

% Cp) v (0')
rn Q) N o
W (P)= plax(P-0)=¢ Tax[ (P-oY) +}O/{ﬂ (0-0) It
= CP A-q w CP L O')
alloeR & ha:
B (P) = D(0)+ ¢ Ly (PLOD= U(o)s sPQx[C%(P-o')]

_ @'-®)ll La
= V() + ¢Tax (P-0') =T (o0") « & x(P-0)
lo s posta mendo elementare:
dP=do'+dp Tyx(P-0)
Ded: I mole xolotraslatotio € detto elicc tdate
Ae T(0)=R&® con b= cortanle @EESESEFEY)
e=porplalc - 6dr &)
Alloea ca (£)=&L(>(’c).
N, se V(0= k) € woe € xlo ndotwdatsue
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ATTO DI MOTO

:_.Q_eef_: Chiamcamo oo di /motd ® stake cinehico o
un cocho )b.g;.clo tn un cstante X Dlinsieme delle
sebocte. de S\naoe{ 1>Un,l\: oel cecpo neee citante
consiolerodo te TcR.

]Aé_f_: Chiamiamo oo di moto di twosbatione
mete' cstanle £, une disteibvzione delle veloc & ;

G =T, ® Y| o pho panhcolare £ (57

| -

Jss: Se ad osvu, cstanle _e\ako d: moto o+ vn eotpo
e d: Aecalarione allste & molo € d: Awoslamone
e viceveesQ.

Ded : Chamiamo afto di moto ol retmLione
mete! cstanle £, una didteibuvzone oelie velot el :

[Te(8) = @ (©)x (P-0)
o e delo velo ot an?{on*e cstantaneq. .

Ie sUppo*d-o A » & oelo asse di cstantanen
rcteone.

Oss : Se un wepo mgcdao st muove di moho ol rsta .
Fiore . \n 0N cstanle passa dex uno stoto cinehco
di xotayione , ma wow ruke @ viceversa (Lasse

pOo vosuare istonle pee cstanie ).



‘D_Q.-?_f Chia miamo oo ol mmote ol retotcanbarone
o elicocdale me cstanfe £, una olistebovrene
delle velocite )

i - w v O‘)
Up (€) = Vs (8 + a&)xta;O‘)f / o

- asse & cstantan
gQL“  , rototrasla 2one

Oss: Se € COThO .)c.«%;do & muove d: moto eli covdale
th 087\3 slanke passa per vho stado cinehco elicotl <
da, ma mou vale & mavesa.

ton ©' kale che

FORMULE DI POISSON

Congcde)u‘amo 2 cdenhiter (P"O -'-'(P—O' +(0l-0)/

e detiviamo xiyelo ol kmp. ) %
12u=) = «L (P-0Y) + U, (¥) 4,4
P-o' = Ej- gh’ j'h’“ )ﬁjumczl; ‘x'/o Y:;:
ll\’a (£) = Og (&) + Z@Dd Ty )
- h=1—olt |

Teorema : Se J4,32,7, € vnaterna divexsetw erto-
mocmale paiahibe col tempo, alloea emste on
Lnw wehowe &= @B (k) tale che

d 3 - D) xTo ()| he FORMULE DI
ot Tt ) ) alb) herzd POISSON

441



FORKULE D POISSOD
Date, bage gedovovmale (T, T2, EI_',.D sariahmle ool teupo.
SHET FRNACECIANG

Tn® : | Th@\=4 h=42,3

_ e = o s
2 (3nTw)=0 = IN-Tu+3F, Ju=O

Tor o d Visione velomale
O.['o 5ib 33 : X xa=b
4 =
; = a_xb ks ka /)-'eR
2
ctm\p"l\ew\e anatraria
=y 3 (-;-"h' . UDQA_X I\'\' i:s'& h={, 2, 2.

Cou o, avemte cowipme nie o raria .,Quu%o T

Noglio di musdvare dia W = Wy=Wa (BT W € LD .

W, = W, Ty + uiu_ Ta + wAsfl
[ ]

Wy = LYy T\ + Wiz To+ Wea Ty
]
Wae Wy T + War Jo+ W33 :?5
¢

Goe wnvo WR W doudsue dello kase .

(v o soh0 ar H‘\T&V\e c pssdu.o C‘\J'\V\O\; ey
W,, = wWa-Ja
e scole od e,



Jt dt
-~ F s ) -— - f:-)\} —
(W * Th) Tie + T (e xTD=C
. 4

(Gon- (T xFe) -G+ (Fyx ) =0 |
hed, k=2
®y e (FyxTa) - W2 ° (FaxTa) =0
W, + Ty - Wa-Ja=0

¢

GOy = W23 =0 Uhy=Wa

o}\:é.t K=‘-3 ( 13“\
@4+ (T4 *50—55-65'4*33)‘0 £ 2T

@ (-T2) =@y (-7 =S

- (:’A'i:a.*' wa.j"" =

4

-k Was= a2
..w“_*w&'o e

ale
= | a2co Plleve LAY
Qddka Wy = W, T1 e a\-‘ﬂh‘nh& a Pm 8\

Oov (-;5;.‘]—,‘ = w‘ a'\l



('U_.'L’ (31 K}%) 853.(}2)‘3‘-3): (@)
R P S o

W=y =0 Wao) = BV,

Polche w,, = 63T & arhiona @
D3 0T
ugUO-QL (oW EJ‘\j—' = 0L
ST

A vincw

pecanto

Wa =0y  Wag =00 =W,,

e quwno\ uTa = Wy

w55=w.{% -

fomo rapliers

Wy a

(< alLo“a (;J-\cag_-:()yg =» 3\. (UC'E.)



Rjcendiamo do formola:
Op )= vy k) + ﬁ 9& e Jal®)  per Toisson
- \ . o
= Ut (k) + 3:;,, Yg, W x Tg (k)

3
=V k) + w () x 5-‘l 3& T &)

o€ * -
(k) = tme) « ®& x (P-0Y

mwr—esen*n. ).o. FOK HIJ!A,.W\']\AHC\TA(E_ DELLA

CINEHATICA DEl SISTEM! RLGIDlI dee € velore

™ mow ocibende da P . .



Ossenazions :
1) & vetore B® € vnico . Se esistessewo olve veltot Wa, W

’Tr?- ;}o["‘a‘x (.P" ‘)
f\rpa ‘l)'|4, waX(P'o>

sl aveebbe _
= w_,_ s

(5,- @) < (P-0) =8 ¥EB => &

1) & uvelfore B mow dipemde olat punto ©. Infak,
scello on punto o', dalla $-4.c.

o,. -0’ +wx(0o"-0')

:u%tolo . wéda dalla

Ogni alio o moto di un cocpo
da ""taseal‘ohc“-_e_

eomposidione di un alto d rmol-o
d: uno di Krotatione. |
Im fexming o SPos-b,mehk deweutar e gad :

Vpdb= gP=dO + B X (P-0) = 40'+ dpkx (P-0)

Mentre & moto & quafcosa che Juguawda on Wwtewallo
didewpo TcR , £ atto d. moto & qualcosa eke
xelohvo od wmu determinalo tstante.,
Posstamo ricavare Ro {fc usando Lo notatione
mateiciale :

A4



Zw-Ct)+ ABT  F-K(%-<
denivote.: . .
X =2 +AOT
porche A € e’t—’fbgouaf’e AAT=4ae £'=A" « ha:
X (&)< T « 5(&)[ A (&) (x(®- z-:(e))J
© AN E-0 ()4
AN - (AX)

Cio€ /};}g € vna matvice emisi mmete: CQ.,au-ﬂQ

esiste on velore @ = (wy, wy,Wa) Ih Oxqxexy !

e
=

- O -~w3 W,
AA=|lw, o -w,

|~Wa w, O |
(AA)R= ®xm VA&

Tmfre | mieotdando che:

4

’1,-(—':= P~0‘ .

-0 e . -;) G
) m"'UP ; © =Yy

"2 olhex\e:

& = a_)'o. +(& x)U’-O') :

Se devivtarmo Ma‘oeb ol. :\'ewljbo Ao f.-’F.c. :

Gp= 8y + 4B x (P-0) + B[ (P-o)]
&ll ok "

_.. —



ma dalo .f_fc % ha che:

Ui;- ‘G’O\ = N x(?-o\)
Clo\hd}\ :

'63
&P=a°‘ QH:&ax(?-o) + ®x[®x(P-0Y]
540. . QM,Q/QQ,'IQXO\'\Q O\.d 1:\)7\."0 9\,'

jL_bG:: vasuoione ole vebole w(h),

B x| &x(P-aY)]

Gr[ Bx(P-P*)+ Bx (P*0Y]

= p*;_ . ".P =@ "( @ x (P-P*)] regola d.p-V.
[ @ (-3 - (&-&)(P-PY)
o1 L
< (7%
qomcu ;

3= Gy + Bl (P-0) - (B (P-pY)

H_— NS,

mg_wteaeﬁo. Qo dishobvpone delle occelerationd
d: un eetfo L%.do

N.B.: In un moto rotatotio U“lﬁ?Q'CMQ etortno ad

on 0SSe possante per © |

o) = - usf (P-P*)
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TEOREMA DI MOZZI

Dalle ‘?-?C de: sstem: ltagjoh seave.clu £ a bto
di moto i un corpo xigidlo Miiwela Jewire omme
d on ako d moto traslatotio e o uno rotatoes,
ma mon disanole che (@ P'AI gm&’aie allo di molo
vt.i.ta;.d.o e nototewoslatotio.

Teotemaous oli Moxti . Tm o%ni, cstante , 4 put gemewnle

ofto di amolo di un sistema rigedo € rdotzawa .
otio & elicotdale.

In G;Qx}tcoe.a/\.e pue risvlbone Araslatotio o
xotatoTio -
Dim: Rpuancdiamof.p.c.:

U (£) = Vp () + @) x (P-0!)

%€ v O

Vot ¢ pUS Semejte scomporre 1n due direXoni ona
poralleta, od w :@/Ded une dcbaou.a.ee :@;",
Dot due velot, eft'.’to%ouali Outh, & esisle somdee
(b Lo divimone vetotiale) on velow (o'- oY)
e‘doaouoh o ﬂ.—’bt'L ol e :

A'ib("'zé':x(ot-_g__'i) ct% /
T () =5, ' W) + Tpr () « o Lk) < (P-©Y) /ve®
= T

H (k) + ®BOb) % ( P-o" /

asse t HO 381. 43



ponenclo P= 0" =» § (k) = U "(L) , do ewi:

A_)’ Uﬂ ‘(b) + th) ;<(P- ou ato d nmo*‘o
!_ L Yo S ?—J rototrasPotorto
gu “ LO
e S W= a\\o‘co. 0;,(;!:) G’o (;b) alo ol: moto trorlatortio

e S n=
© Von=S allorm 51 - Gk (P-e) atlo d:moko rotatotic

con,

Lon ono&:%co. con Lo Yeotia de vetot applicat, se
W40 esisle on asse delo asse del Morti ¢ au pumh
hanno telocild wlle o parallela od & . Tale aste ,
passanle per o", e poxallelo ad &

Teamile & leotema ok Nozwm Ao slalo cinehico n‘%«:&o
gemetico € dalo cdalla cw positone ol uno stedo cine_
faco traslatouwo nella direrione cell' asse & Moz e oy

uno shato cihehco no*o{-on'.o o&l'oﬂ\o allo ;Ltsfso asse.
LISE di *y

. GP = \T’o“ +Wx (,?- °“>
Mo ZXLi - -
- U-oll “w L
w
_ Bx(F-oD LT ., Ye=b L
\Iou | i //l g m— d
O“ ~‘{/ X('? oY \ V?“ = “ VQ\\ -wa (?- “)“
: . = 1% 1P+ 1 & x (P-o ||

quinou (0l 2 M Gull |, &P
I ponk de_l\ asse & Hoiti hanno vefocld minima ,pots

che W l=llVou | sse P e asse d: Meza; .

o slalo cineho € xolatotio sse ol ¢ Pur\k oell' asse
d» Morzi hanno velociid nul&R K cio€ Vou=6 e in
w0l mso A asse olh MoZn coincde con \lasse 44
cskontanea rotatione.
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