
 
FORMALISMO LAGRANGIANO
Permette di scrivere le eg del

moto in un sistema

di coordinate adatto al problema in esame

Consideriamo un pto materiale di massa m

Nota la fonte E che agisce suesso l'ap di Newton cifornisce

un'g diff per il moto Fit E R R
ANFIA

fy nel
coldinate

Itis
a

Un set di coordinate di è un insieme di tre
numeri che individuano univocamente un ptod.IR

Ci sono infiniti set di coord Per es in N ci

sono anche le coord POLARI E f
Il moto è descritto da una fut rit a valori in

cioè da tre punti alti gli ZIA A c

FCA III per ogni t vengono assegnati

3 numeri che individuanounivocam

dove si trova il pt all'istante t



Punto
MATERIALE E F F T t sia la risultante della fonteagentisul

pto

mà E in sist dini inerziale

9 9
vettori sono uguali se sono uguali le lorocomponenti

rispetto a una base

Sist di if cartesiano

mi Fa È
my F Émi È Fa

iisist di if con corde cilindriche

Afghan
F rit Fr

m ri 24 Fa
mi Fa Adogni siste di coordinate

E associata una base
Cambio di coordinate

x y 7 91192 9
Per passare da un set di coord all'atto abbiamobisogno di

tre funzioni
x se 9T192192

y g 91192193
i Z q q q

that di coordinate
Es 91192,9 r 4,5

coordcilindriche
se r cos9

I y r send
Z 3



4
Deve essere INVERTIBILE cioè la matrice jacobiana
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Le coordinate 9 e 9 sono dette COORD LIBERE
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Dinamica
Vincolo è fisicamente realizzato da una Forza Reazione

VINCOLARE
che in generale non è nota a priori
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Def VINCOLI IDEALI se la superficie o la curva
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Q è chiamato spazio delle configurazioni

M è detto NUMERO DI GRADI DI LIBERTÀ

Possiamo introdurre almeno locali una parametrittatore
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