Baricentri e momenti di inerzia

Sia D C R? un corpo piano avente densitd di massa p = p(z,y). In-
dichiamo con m = m(D) la sua massa e con C(z¢,yc) il suo baricentro. Si

ha
mz//Dp(:v,y)dfcdy
%) / /D zp(z,y)dedy,  yo = ﬁ / /D yp(x,y)drdy

Il momento di inerzia rispetto a una retta r e dato da

1= [[ # ooty

dove ¢ rappresenta la distanza dalla retta r. Indicando con I, I, e Iy i
momenti d’inerzia rispetto all’ asse x, all’asse y e e all’asse z (immaginando
il dominio piano immerso nello spazio euclideo R?), si ha

I, = // yp(z,y)dady, I, = // z°p(x, y)drdy,
D

Iy = // ($2 + y2)p(x, y)dxdy, Iy=1,+1,
D

Similmente, per un corpo materiale D C R3, si ha, con le ovvie, analoghe

notazioni,
m:/// p(x,y, z)dxdydz
D
- /// (2,1, 2)dadydz, yo = — /// (2,9, 2)dadyd
Io m(D) Dxp x,y,z)arayaz, Yc = m(D) Dyp r,Yy,z)arayaz,



%)///D zp(x,y, z)dzdydz,

L= [[[ w2+ 2w tsayaz, 1~ [[[ @+ 2ty 2oy
D D
[—///x—iry (x,y, z)dxdydz

Se D C R? ¢ omogeneo (p = py) si ha semplicemente

m = py -area(D);

1 1
area(D) //Dglj vy, ve area(D) //Dy e

e similmente, se D C R3,

m = po - vol(D);

1 1
— drdyd = drdyd
€= Sol(D) ///DI s T Sal(D) ///Dy e
= 1 /// dxdyd
= vol(Dy J ], Frees

Se D non rappresenta un corpo materiale, ma solo una regione piana o un
solido si definisce centroide o baricentro di D il baricentro del corrispondente
corpo materiale avente densita di massa costante, ad esempio uguale a 1.




