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sommando ledueep
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STABILE

rightarrow det mgR mgr 2411

detgeq0 per mfRgeq2kR2
ma in questo caso clem sulladiagonale

sono negativi INSTABILE

si può dimostrare che entrambigliautovala.sononegativi



INSTABILI

uno deglichedig è sempre
negativo
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4bis Modi normali di oscillat
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6 Coord ciclie
costi del moto fracpartialLpartialphifrac12mR2phi momento angolare

totale in direzione
Improlcolarealfoglio

Sist è inv p rotationiattorno
asse foglio
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art.potete piùalti
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