VETTORI

a=d . td,=aX+a,y=au tai,
dla,,a,,

az) b(bx’by’bz)
lad|l=a modulo del vettore

SOMMA DI VETTORI
a+b=b+a=¢=(a,+b )i +(a,+b )i,

DIFFERENZA DI VETTORI

d—b=a+(-b)=(a,~b,)i,+(a,~b,)&,

PRODOTTO DI UN VETTORE PER UN NUMERO
K-a=Ka=w K-|a|l=Kl|a|=|W|
w=K-a=K-ax+K-ay

PRODOTTO SCALARE
a-b=a-b-cosx a-b=ba a(b+¢)=a-b+ac
a-b=a.b +a,b,+a.b,

PRODOTTO VETTORIALE (dir., ver=regola m. dx)
axXb=a-b-sinx

TEOREMA DI CARNOT (LEGGE DEL COSENO)
a’=b"+c"—2bccosx
b2=a2+c2—2accosﬁ
c’=a’+b’—2abcosy b

LEGGE DEI SENI C
a_ _ b __c
sinx sinff siny
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MOTO RETTILINEO

SPOSTAMENTO
Ax=x,—x,
VELOCITA
y(1)=lim x(t+At)—x(1)
A=0 At

Av_dv

MOTO UNIFORME
(VELOCITA COSTANTE)
X=X,+v,t
MOTO UNIFORMEMENTE ACCELERATO (ACCELERAZIONE COSTANTE)
v=v,ta,t
Yty
med ¢

v

at2

x=x0+v0t+7

vi=vi+2a(x—x,)

CORPI IN CADUTA LIBERA
v=v2gh
MOTO CIRCOLARE
O=2m angolo giro
S=RO=21R circonferenza
2R

v= % =wR= % velocita periferica

do 2 .
W= 7 Tn =2m f= % velocita angolare

dv Vv’ 2 . s
a=—=—=rw accelerazione periferica

dt r
1o dw_d'® accelerazione angolare

== VA
dt  4r’ &

f=l= L frequenza

T 2mR 2m "

1 2mR 2
T 272 1: =£ periodo
a=—ar accelerazione centripeta
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LEGGI DI NEWTON

PRIMA LEGGE DELLA DINAMICA
F=0 = a=0 a=0 = F=0
SECONDA LEGGE DELLA DINAMICA
> - > dv
F=ma F,=m df
TEBZA LEGGE DELLA DINAMICA
Fp==F 4
TRASFOMAZIONI DI GALILEO
X=X +vt, X,=X—vt
t=t, t,=t
u=u,+v u,=u—v

LA GRAVITAZIONE

LE LEGGI DI KEPLERO
1) Orbita ellitica di cui il sole occupa uno dei due fuochi

2) Il raggio vettore spazza aree uguali in tempi uguali
3 3
3) L=k (k=3,3810"")
T s
LA LEGGE DI GRAVITAZIONE UNIVERSALE
m,-m,

2
r

LA VELOCITA DEI SATELLITI IN ORBITA CIRCOLARE
G-m,
r

LA DEDUZIONE DELLE LEGGI DI KEPLERO

2mr |GM 2r  |GM P GM
y= y= = = — = = :k
T r T r T2 41?

IL CAMPO GRAVITAZIONALE

F=G

v:

- F mM M
m r r
L'ENERGIA POTENZIALE GRAVITAZIONALE
r

LA FORZA DI GRAVITA E LA CONSERVAZIONE DELL'ENERGIA MECCANICA
K= 1 mv’ U=— GmM
2 r
K+U<0 orbita ellittica
K+U=0 orbita parabolica
K+U>0 orbita iperbolica
LA VELOCITA DI FUGA E IL BUCO NERO
mM 1 mM

U=— " Kzzmv2 %mvz—G "

2G-m,
V= —
r
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0




FORZE

LE FORZE E L'EQUILIBRIO
P,= % P=PsinB=Pcos«x equilibrio di un corpo su un piano inclinato
FORZE DI ATTRITO
Hs=H,
attrito statico: F,=uF. 0<f ,<uN
attrito cinetico: F, =u.Fi f.=u.N
attrito volvente: F, = LA n
r
—bt
attrito viscoso: F,.=—bv v= % (1—e™)
LA FORZA PESO E LA CADUTA LIBERA
F,=m,g=mg P=mg
IL MOTO SUL PIANO INCLINATO
h F _h
P = — P =
] w18
IL MOTO DEI PROIETTILI
In orizzontale:
X=v,t
2 . . . _lg
y= ) gt equazione della traiettoria: Y= ) F X
In una direzione qualsiasi
v=y vi+ vi
xX=v. t
1 . . . v 1
y=v t—=gt’ equazione della traiettoria: y=—x—= % x?
Y 2 Vx 2 vx
) 2v.v ) *sin2
gittata massima: Ax=—— (v, =vcosa v, =vsinx) Ax=202%
g g
LA FORZA CENTRIPETA
2 2 4 2
F=—""; Fczmv—:mwzr: u ;nr
r r T

IL MOTO ARMONICO (MOLLA)
2
Fo—ki a=—t3-_3T4 r=am 2

m T2

IL PENDOLO
F=—(E)s TZZTF\/Z
! g
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ENERGIA CINETICA E LAVORO

LAVORO

WtatEFtatAx:F'7:fF'd? W =Frcos0 W:fF-dr

LAVORO F. ELASTICA

W:f—kx-dxz—lkxg
) 2

POTENZA
AW dAr
P=—— P=F- =F-
At a
ENERGIA CINETICA
K= 1 mv’
2
TEOREMA ENERGIA-LAVORO
Wtot =AK W= Kﬁnale - Kiniziale =AK W=

B
W:fFT-d7=EkB—EkA=AEk=A%mv2
A

ENERGIA POTENZIALE E

CONSERVAZIONE DELL'ENERGIA

FORZE CONSERVATIVE
1) $F-d7=0

B
2) W=[F-d7=Ep ,—Ep,=—AEp
A

Per forze conservative: U(x)=U (s)—f Fdx'
E pot gravita: U(y)=mgy+U,
. 1

E pot elastica: U (y):z k x*
F in una dim in ter di Epot:  F (x)Z—C;—U

X
Forze centrali: F= _M P

dr

Per sistemi conservativi: E= % mv'+U (x)
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AU =W 4

U=mgh=ph
U==ks

Ek+ Ep=cost



RIASSUNTO:
CONSERVAZIONE DELL'ENERGIA MECCANICA

1
Em==—mv’+Ep=cost K (z)+U(z)=costante=E K+ Uniziatie=K jinaiet U

2 finale
F. peso Ep=mgh Ep=0 se h=0 (suolo)
.. mym, . .
F. gravitazionale Ep=—y—— Ep=w se r=oo (infinito)
r
1
F. elastica EpZE kx® Ep=0 se x=0 (centro)
1
Pendolo EmZEmv2+mgL(1—cos 0) Ep=0 per 0=0 (centro)

Se conservativa:

W=AEk=Ek;—Ek,. =-U,+U,. W, ,=AEk=—AEp
Se non conservativa:

W=WyetWeons=Wye—AU=AEk W, ,=—AEp+W,

ENERGIA CINETICA E POTENZIALE NEL MOTO DEL PENDOLO

Em=0+mgL(1—cos0,) nel punto piu alto dell oscillazione

1 . ..
Em= Sm v +mgL(1—cos0) in un punto qualsiasi

v=+2gL(cos0—cos0,)=V2gh inun punto qualsiasi

poiché Ek+ Ep=cost Ek=max per 6=0 Ep=max per 0,
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QUANTITA' DI MOTO

-

p=mv

CONSERVAZIONE DI QUANTITA' DI MOTO
P+ D,=cost m,V,+m,vV,=cost se ). F,=0

F=—+= =m—=ma

av, - -
1
m, d Fp+F,, . .
t in questo caso conservazione
dv, 7 di g. di moto non vale
n, 7R

IMPULSO

t
[ E-dt=Aamv=1 FAt=Ap=p,—p,
0

URTI

F., =@ = qdimoto siconserva m,V,+m,V,=cost

Urto:

Elastico AQ=0 AFk=0
Anelastico AQ=0 AEk#0
Perfettamente anelastico AQ=0

URTO ELASTICO
mv,+m,v,=mv,'+m,v,’ q. di moto
1 2, 1 2
—myvit+t-m,v,=

2,1 2 S
> 5 myv, " +-m,v, ¢. cinetica

2 2

URTO PERFETTAMENTE ANELASTICO
m,v,+m, sz(ml +m2) Vis
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( Ek=cost )
( Ek#cost )
1 corpi restano uniti



SISTEMI (DI CORPI O DI PARTICELLE)

CENTRO DI MASSA

_myr tmyr, e tmyry N _m1r1+m2r2+m3r3 . Zimiri

R= I Vem = TR rem="~
myTm,Tm, Zmi

, _drCM_mlvl+m2vz+r’n3v3

M. -

¢ dt m,+m,+m,

MTOT'GEM:Z F.,
Se fext (es. f. vincolare) sono nulle, C.M. resta fermo

Oror=M 101V e
Inunsistema isolato se F,,=0 = AQ=0 =  Q,,,=cost =  Vv;, =cost

ROTAZIONE DI CORPI RIGIDI

MOMENTO DI UNA FORZA
M=7XF M=r,F=rF.=rFsin«x
W= Flsing |V|=For

MOMENTO DELLA Q. DI MOTO

L=FXxmT=Fxp=rmvsina dd;izd?z;m;:%XmV-l-?XdZ‘;:VXmT}-i-?XdZ;
LL_7xB ixma=7xF

dL_fj o diXm? s

e

CQPPIA ]_?I FORZE

M=IXF M=I[-F-sinx
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