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Corpi rigidi
CO"Y" V‘g;d/@ 2o C°”)0° ”(' cll /0\ ’Cﬂ’w‘fx ¢ /e, o/fmemsfm«' g0y D(%(-
= JOOQ}Z"M ! vc/olf've 7:9« )oo'r‘(: 0&/C°V/9” Sono flost,

r;?a(o non-r%;’o(o

Fisica Generale 1 - Corpi rigidi



Corpi rigidi - cinematica
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Corpi rigidi - cinematica

Fisica Generale 1 - Corpi rigidi



Cinematica del moto rotatorio
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Rotolamento
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Corpi rigidi - dinamica %w\,

*—/'/107: pé,)‘ s/;Z;-\.l'
s gssivme 0(? Pwnt ma(wio\(" Con p(.‘;’{wzc w/outve, Fisee

% CMJI\,O 0([ SARES R :whlo "Mfor-flm'h rwoLo/
Fexf = /\/‘ZCM

La, w‘ﬁﬂ/tw\t; V((//,g 1[0‘»’26 wﬁ'fM, 0""0[\6 s¢  ciescura o UM

F‘/wjld l}(‘ @PF Itw z fJM 6/{(/(,),50 ) 6,’ COMPOY\T(; (oML pn / M,n/'ca

'Fovw c/«L aai%c szA/ ol ro 0’{ MOS0

Fisica Generale 1 - Corpi rigidi



Corpi rigidi - dinamica
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Energia cinetica
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Energia cinetica di un corpo rigido
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Momento di inerzia
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Momento di inerzia
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Momento di inerzia
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Momento di inerzia

Quanto tempo prende questo sistema per compiere un giro completo se ha un'energia
cineticaugualea K = 1J,ed = 1mem = 1kg? L'asta & di massa trascurabile.
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Momento di inerzia

12.6 Un blocco di massa m ¢ attaccato a un filo di massa trascurabile, che
¢ avvolto intorno a un cilindro omogeneo di massa M e raggio R,

(Figura P12.1). Il cilindro ¢ libero di girare, con attrito trascurabile,
intorno a un asse orizzontale fisso passante per il suo centro. Dopo
che 1l blocco ¢ sceso di un tratto verticale 4 a partire dalla quiete,

trovare (a) la velocita lineare del centro del blocco e (b) la velocita

angolare del cilindro rispetto al suo asse di rotazione.
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Rotolamento
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Rotolamento

sica Generale 1 - Corpi rigidi




Teorema degli assi paralleli
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Momento di inerzia per una porta
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Momento di inerzia per una porta
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Prodotto vettoriale returns
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Vettore accelerazione angolare
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Aprire una porta
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Momento di forza
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Mpmento di forza e dinamica
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Momento di forza e dinamica
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Esempio 1
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Esempio 2

13.14 Uno yo-yo con meta dello spago avvolto sull’asse € appoggiato di
costa sul pavimento, come mostra la Figura 13.22. S1 immagini di
tirare delicatamente lo spago in tre diverse direzioni, indicate nella
figura da F, F, e F.. La forza ¢ in ciascun caso abbastanza lieve da

non far scivolare lo yo-yo. In quale caso (se ce n’¢ qualcuno) lo spago

si avvolge sullo yo-yo e in quale caso (se ce n’¢ qualcuno) lo spago si

4 svolge?
|
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= ) ir4
(Co z Y\a X ro
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O s

Figura 13.22 Quksyo 13.14.
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Esempio 2
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Momento d| forza dovuto alla gravita
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Baricentro
Coviart = o deqpoils = cont e ims

SIS S

05 gz/fé 507/(770

UL//’(/?M/I'LH‘O, "( CM ¢ o 9"‘//"* *;Zt ‘/ujfcﬂvC l”msgmhv{a re
onslaad olue

5/ /9”""" ) :
ISV pur T ]
1'/ ¢ M. ’

Fisica Generale 1 - Corpi rigidi ) 32



Esempio 3
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Ribaltamento
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Ribaltamento y

\\
» . Dal lato passaggiero, una Jeep si ribalta se & inclinata pitt di 41°.

Quale velocita non deve superare per evitare di ribaltarsi in una
curva di raggio R = 100 m?
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Leve ed ingrenaggi
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Potenza )
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Momento angolare
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Momento angolare
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Momento angolare e dinamica
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Equazioni cardinali della meccanica
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Quadro generale
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Equilibro statico di un corpo rigido
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Equilibrio statico
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Orbita e spin
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Conservazuone del momento angolare
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) Conservazione del momento angolare
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Conservazione del momento angolare
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Prova scritta 13.09.2018 :
30°

15

4 r)dl Q%

Problema 2. Un"asta NON OMOGENEA di lunghezza [=101 cm L_\ L’
: . . .. : . R\ A— » @

e forza peso F,=2.0 N, in quiete e in posizione orizzontale, e 0 X
sospesa a due fili di massa trascurabile, come illustrato in ‘;;—’j /‘?
figura. | due fili formano con la verticale gli angoli 9=30° e ‘ :
(p=45°, F_'; 2.6 N

(a) Disegnare il diagramma a corpo libero delle forze applicate all’asta.

(b) Scrivere le condizioni di equilibrio statico per I’asta in questo caso specifico e determinare i

moduli di tutte le forze applicate all’asta.

(c) Determinare la distanza x tra il centro di massa dell’asta e la sua estremita a sinistra.
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13.28 11 disco B ruota liberamente con velocita angolare @y ed ¢ solidale

con un’asta cilindrica che ne sporge lungo 1’asse di rotazione. Il disco
C ha un foro al centro che consente di infilarlo sull’asta, come mostra
la Figura E13.9; il disco C, inizialmente in quiete, viene lasciato
cadere sul disco B. (a) Si determini la velocita angolare del sistema
dopo che Iattrito tra B e C li ha portati a una velocita angolare
comune. (b) Qual ¢ la variazione dell’energia cinetica del sistema? Si
esprimano le risposte in termini di wp, I € I (¢) Si calcolino i valori
numerici delle espressioni trovate nelle parti (a) e (b) quando /5 =

0.20 kg - m?, I-=0.10 kg - m? e wy = 6.2 rad/s.
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