
 
CORPO RIGIDO

Consideriamo il MOTO RIGIDO di N puntimateriali

Le loro posizioni in un sistema di riferimento sono date

da te α 11 N es

Il VINCOLO DI RIGIDITÀ è dato da

III Ill costante hip 1 N

Questo implicaanche che le distanze di tuttigli Npti da
un punto scelto solidale alcorpo è costante nel tempo

Leconfigurazioni del CORPORIGIDO sono date da
traslazioni del centro di massa 13 gd 1
rotazioni di unaLasoldale 3g d l solidale

Chiamiamo tele terna ei ei e

Dato un vettore è solidale al corporigido esso varierànel tempo
in modocheper tempi infinitesimi esso vari di

de là con 11th rotazione infinitesima

Ato ci dice che ad ogni istante t vettore w̅ A A c

i w̅ w̅

In particolare questo è vero pe la terna solidale

è w̅ E i 11213



Atapuòesserevista come treequazioni lineari nelle componenti d 5
Se risolviamo tali equazioni otteniamo l'Unica soluzione

è I è è

Uno può verificare che civà È

Ex è Enni à xè ftp.uilfxeilxei t uitixljxe
Usando a x 5 xè là e 5 là 5 e i otteniamo

i xè Igni fà le ètà e L
E Guidi t.FIuii è 5 Inici ù

Dimostriamo è x 5xè Ex EaEijabici è Enfin bigIneEuneandare

FaEijabiciEEmream è Fmebig.amE I Eijateme

Fmbisame diedi time e biga è big.a.ie

Ebici Fais IGT fai bi e là E 5 a 5 è

a Risolviamo l'equazione è I xè
moltiplichiamo a destra e sinistra per è x
ex è ci ù xè

è è e le.EE tYIifhdi
a

Sommiamo su i

Efi x è 35 E 25 E Effetti



Momento ANGOLARE del corpo rigido rispetto origine 0

MIÈ
Ma E E

diternasolidale

In sordina E È

Ma Fa X Ext espressione LINEARE in 5
a

Vel ANGOLARE si può scrivere come un oplineare cheagisce sul
OPERATOREd'inerzia

ult W

ENERGIA CINETICA Importante per scrivere la Lagrangianadel corpo rigido

T EEM E E II ma LEXI Exe

I
È 5 Ex coxe

ti è e te

III In Ix Exe EE.IE

OPERATORE D'INERZIA

Simmetrico I Iù t Iv

Definito positivo à Iù o tutto se il corpo è costituito da
almeno trepuntinon allineati

I puòessere rappresentato da una Matrice unavoltascelta una base

matrice

Iù EUn IngTE
ftp.F Iaseau

EIndu E
Imputatidelrettore Iù



In III ci T.IM Ex Exit è Ematite Ittita

male _le.FI Im xI y tz xaY

Emaly tt
Ehi

I
Momento D'Inerzia
rispetto aste x

distanteda

Analogamente In I e Ii E

In T.IM I'è E ele Im x y
Prodotti
d'inerzia

e analogamente per altri Iii soliti

I è simmetrico I è Diagonalizzabile cioè si può

scegliere una base solidale A.c In è MATRICE DIAGONALE

in otto caso ci vengono detti Assi PRINCIPALI D'INERZIA
e Ii MOMENTI PRINCIPALI DIINERZIA

Se 0 e et ie è unaterna principale d'inerzia cioè

ci è autovett di I con autovalore Ii allora
Me II IENE Estranea e T Iù Iù IE.IE

Teorema di Hygens Steiner dato asse ar possente fam e

un asse a parallelo o 9g e de estodistante d alla

Ia Io Md

im Prendiamo alla asset

IafEnalhty Ia Emily_ally Ematite Em d
adjusts



Analogamente Io e Ia op d'inerzia relativi a un

polo generico 0 e e.cn B allora
Io IB t II

do
I te III un Toa Ex Tas tuned

Asse di rotazione fisso
scegliamo è A casa fisso È o

ai IÌ È È lex È Ix È
la confido del corpo rigido è determinata della conoscente

dei retti solidali è è ei è

a L L ii al L e

e ti L è.at D o'à

la comfy può cambiare nel tempo e il molo è descritto

dalla funzione Act 1gradodi libii è
li la

a ex aie Ex fienile exe Exe

ò exe O'e Ex E
tassedirotazionevelocità

dell'angolodi èirotazione

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



Rota attorno a un Asse passante µ il c m
Si va a Sist dirif del cim
TE EME TÈ in pt sist di rif l'asse di nota

è fisso si applica quantodetto

3 1 gradi di libertà sopra

Trottola non rientra nei casi precedenti

Esempi di momento d'inerzia

I gà I Emidio unde tuoi

2 YETI Ia SI sa Ilp 29 MI
dia

asta omogenea di lunghi

II go.ly l'u

S3 t.it
Isds Ys Mg

Io ME MEMI MI
4

di
Io INgrado R92A R'CARS ME

o

5 di

Ef I e È grande 91hr di Ida
9RIFT TES E ME9densMp



Extra Energia cinetica per N corpi

Per un sistema a N corpi vale il teorema di Konig Chiamiamo

Fa la posizione dell'aesimo corpo a 1 n in un sist di rif fiss
E la posizione del cim nelsist di rif fisso E Ementa conMEma
È la posizione dell'desimo corpo rispetto al c m

Vale allora E TI E L'en cinetica è alta

Te EEm È II ma TE LE È È nelsist del

ME EEm E REME e Tom I II
O ftp.nz.avel di cm in s.d.lidelcm


