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Le leggi di Newton
Prima legge

Ciascun corpo persevera nel proprio Stato di quiete o di moto rettilineo uniforme, eccetto che
sia costretto a mutare quello slato da forze impresse.

Seconda legge

Il cambiamento di moto ¢é proporzionale alla forza molrice 1mpressa, ed avviene lungo la
linea retta secondo la quale la forza e Stata impressa.

Terza legge

Ad ogni azione corrisponde una reazione uguale e contraria: ossia, le azioni di due corpi
sono sempre uguali fra loro e dirette verso parti opposle.

Fonte: http://tesi.cab.unipd.it/45491/1/Francesco_Costa.pdf
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Le leggi di Newton
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12 Forza normale (vansione vinedane)
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Strategie per la risoluzione di problemi

1. Visualizza 2. Descrivi
* Crea un’immagine * Fai diagrammi, incluso
mentale del problema diagrammi di corpi liberi.
* |[dentifica | concetti che * Scegli un sistema di
pPossono esser utili coordinate che ti sembra
» Riformula la domanda appropriato
nelle tue proprie parole, * Nomina le quantita che
ed in termini che sembrano importanti nel
POSSONO essere problema
calcolati.

* |dentifica le quantita da
trovare per dare la
soluzione al problema.

Fisica Generale 1 - Corpi rigidi



Strategie per la risoluzione di problemi

3. Fai un piano

e Trasferisci | concettl In
forma matematica

* Puol partire dalla
soluzione e lavorare in
retromarcia, oppure
partire da quello che sal
verso guello che cerchi.

Fisica Generale 1 - Corpi rigidi

4. Esequi il piano

e Risolvi | sistemi di
equazioni

e Verifica le unita

e Se hai valori numerici,
ora e il tempo di
sostituirli.
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Strategie per la

5. Valuta la soluzione

* La soluzione risponde
alla domanda fatta?

* Se puol, valida il
risultato testando casi
limite

|| risultato e
ragionevole?

* || risultato e completo?

Fisica Generale 1 - Corpi rigidi

risoluzione di problemi

6. Cambia piano se
hecessario

 Altra strategia?

e Altro sistema di
coordinate o di
riferimento?
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Strategie per la risoluzione di problemi

1. Visualizza

2. Descrivi

3. Fai un piano

4. Esegui il piano

5. Valuta la soluzione

6. Cambia il piano se
hecessario
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Esempio 2
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5.31 La massa del blocco sospeso rappresentato nella Figura ES.7 ¢ di 45
kg. Determinare la tensione di ciascuna delle corde.
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6. Il disegno illustra un sistema di due blocchi e pulegge in equilibrio. La fune e le pulegge hanno

una massa trascurabile, e non c'e attrito.

[4] (a) Disegnare il diagramma a corpi liberi per

entrambi blocchi.
.7 Y
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N
2 e
F'tz‘ Ffb

(b) Trovare I'angolo 6. (L'espressione dipendera solo delle masse m 4 e mp)
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Attrito dovuto a un fluido (resistenza)
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Attrito dovuto a un fluido (resistenza)
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Dinamica del moto circolare
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Dinamica del moto circolare

@ 5&(//1; T %,,QL;’(LO,Q
C/.x' Ia 60"701"-”:& av;zzb‘w{;(u

C{c/[o\ '[21‘20» V\ovv*«a/((_ rp\/}’ll§%
] ’W(Lv PZ o C’Wi’"fj“ ¥

[iwzw 4?76?[2)

Fisica Generale 1 - Dinamica

25



Slsteml non-inerziali
GL v ls// vlo. -Fvor ( 5';&“" JWZ('O»(L>

h
—_— 'ﬁ"j . )
F:y "9 \/ D"Cce(g:s\_ F.r + ¢ = mMma (,_g)
) , L
{ ERACED
@ \’D‘1 l%ﬂ fas‘;n\W’VD “3%5
wo(co-‘wb 0 ‘FT\ =

5 ; T
Oy k/_)
) - )
fo y 1 Zz -mMe
T ~
O o @ " = —M g’ z o>
E L Mjl%"tl;z;’m
26

Fisica Generale 1 - Dinamica



pd Sistemi non-inerziali
(9m26~ ﬁwﬁ)

W"é ,&V& g55H¢ —gb f\'/
W,C&/M)-e /o\. /gosisz 0&/ L{oCca

—_— 06‘3{0""7‘; V%]L,‘WA o~/ culLes —t?

/\/t”// 5"9(#1:’”0\ ’V‘O“‘j“/’rz”'(‘ CL “j‘ftﬂ ’\/ ntb «L5}.9(; Lomoc
7
G F e
’Ifar‘zw @f)owwm N é o
/éb CO/\O(;‘ZI.M xl. (?K% iy ﬁ(:—o = F;_"— /;} -I'Fw =0

Fisica Generale 1 - Dinamica 27



Sistemi non-inerziali
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Sistemi non-inerziali
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Sistemi non-inerziali
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Il prodotto vettoriale
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Il prodotto vettoriale
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Esempio: ciclotrone
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(pseudo-)forza di Coriolis
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(pseudo-)forza
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di Coriolis
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(pseudo-)forza di Coriolis
]\/(////am,'sve,ko ’V\OY()Z) /0» J;fza. 0(7 Qn’o 7S e 0/:‘;4,7%\ (ZASY)) /o» /(LS’/LWL

S

L
1013 hPa
()

s
{r":) =

Fisica Generale 1 - Dinamica 33



