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ENERGIA CINETICA importante per scrivere la Lagrangiandel corporigido

TI È
mi Tiri È mi latini Exit

text E E Iii
EIMI ù Ex catari

i Èmi E là xD fà.IE
OP D'INERZIA

simmetrico È.IE E tu
Def positivo ù Ià 70 tutto se il corpo ècostituito

da almeno 3ph nonallineati
I può essere rappresentato da una MATRICE una

volta salta una base

Iet Iei Iei è
Ià k Iei untying

f Inna etLisi
1 Idee htt IaMATRICE

In II sei è mi Fx Ex ri

è mi E ri III èD
Emil lei.IT milxityitzi xi

momento
mi gite mi dia Ix d'inertia

risposte



In I In It

Iui I Finite III èD mingi
i

prodottid'inertia

I è SIMMETRICO DIAGONALIZZABILE cioè si

può scegliere una base solidale te
Ii è diagonale
assi e vengono detti assiprincipali

d'inutile
Iii vengonodetti momenti
principalid'inane

se IO età è è una terna principale d'inerme cioè

ci sono antonetti di I con antavolai Ii f Iii alla

Metà IIquei È.tk Ikea
t IE.tw Inni

Teorema di Huygens Steiner dato da a passante ha.cn e

un asse a parallelo a 9g e de estodistante d allora
Ia Io t Md

Dim prendiamo allor 11 asset
Io Èini xi'tu Ia mili d gi

mi Xi'tg Fluid
2dfmix.int



Analogamente Io e Ia op d'inertia relativi a un
pologenerico 0 e e.cn B allora

Io IB t If
do

I te III un Toa Ex Tas UTTER

Asse di rotazione fisso
scegliamo è A casa fisso È o

ai EÈ ex È lexi Ex È
la conti del corpo rigido è determinata della conoscente
dei retti solidali èi è ei è

a L ii al t.ae

e ti è t da.ae
la comfy può cambiare nel tempo e il molo è descritto
dalla funzione Act 1gradodi libi

a È ex aie Ex fienile exe Exe

ò exe O'e
tasse dirotazionevelocità

dell'angolodi
rotazione

T fà Io iii IE È I E È
www.dlin.riip.asndirotaz



Rota attorno a un asse passante µ il c n
Si va a Sist dirif del c m
Te f MÈ Tè in giro sist di rif l'asse di robot

è fisso si applica quantodetto

3 1 gradi di libertà sopra

Trottola non rientra nei casi precedenti

Esempi di momento d'inerzia
da

1 01 I Èmidia nudi tardia
µ d2 di

2 ÌL Ia s'Sds t.se 29DI MI24 92
c m dll di

asta omogenea dibegli
de deus l'u 9
Ma 9 al

3
a

t.ie 9ds djg Mjd

eai.no 7 itI tY
4
odio

Ià È grata e R92A NUTRI Mr

5 di
µ Io È grado NdrÈ

9densma 9 T TR9 È MI



Moto CENTRALE
Dati due corpi con potentate Velletri ri allora

Le MÈ µ È Vcr problemadisacapia
1

Ci restringiamo al caso di potenziale centrali

Vcr V limi

Ittiri In È VI ri
q

è una lap INVARIANTE per ROTAZIONI

presa rotaia 0 matrice ortogonale Pcf Of
HO.FI ft OTOF ftp.llrll
110 È lì È È drill

L Ot Ori e I µ lotti VIIIONLY Litri

7 ft mon ay è una costo del Moto
teorema
diNotte cioè abbiamo 3 costi delmotoscolari

tir I peti Nihil

se ti è costidelmoto vuol dire che quando è valutata
in tal ritti che soddisfano le g di lap è costocult

Tu I mi



Se Fiato 1 ci dice che Fai sono Itt
siccome tt è fiso durante il moto vuol dire che
Titleritti stanno sempre nel PIANO ortogonale a tt
cioè il Moto avviene su un PIANO

se tt 0 I Ed È cioè moto rettilineo

ma possiamo assumere che il moto avvenga su un piano
e che quindi te XE tget it Ketty è

problema è ridotto a 2 GRADI DI LIBERTA

Ittiri fpliit.gl ygfrTyctTXasnz
per scrivere 1 a 2gradi di lob abbiamo

usato 2 delle 3 costanti del moto abbiamo

infatti usato solo la direzione di tt 2cost deludi

Rimane il Modulo di tt ovvero la componente
diM lingo are 7

ci paiono di ritrovare questacorte del voto.mil

Domani lenone alle 11 15


