DINAMICA
DEL CORPO RIGIDO

Corpo rigido (indeformabile):
le distanze tra due suo1 punti qualsiasi
rimangono invariate

Sistema a se1 gradi di liberta

W,=0 = AE.=W;



Moto traslatorio
Tutt1 1 punt1 s1 muovono
con la stessa velocita v

E sufficiente conoscere

YoM =




QQuantita di moto totale P =mvy,
Momento angolare rispettoa CM = L’=0

Energia cinetica rispetto a CM E’ =0

Momento angolare ~ L =Ly = I'cpXMV ey

o I
Energia cinetica Ex = ZmV%M — EK,CM

Equazione del moto:

Ry =ma -y




Moto di rotazione attorno ad un asse

Tutt1 1 punt1 s1 muovono su traiettorie circolari,
appartenenti a piani L all’ asse,

.
con la stessa velocita angolare ® -
R Vi
In generale o = o(t) O>¢
Vi:(DXOPi Vi:(DOPi:(DRi :
do d°0
o= = a = 0 R. a.-= o R.
dt dt2 lNI 1 1T 1
Equazione del moto: dL

M=

dt




Sistemi di1 forze equivalenti

due sistemi di forze
vengono dett1 equivalenti se producono
lo stesso effetto sul moto di un corpo rigido

Condizione affinche questo si1 verifichi
¢ che abbiano

la stessa RE

lo stesso M rispetto a un polo O



Ad un sistema di forze

*»*si possono aggiungere due forze uguali
e opposte applicate nello stesso punto
senza alterare RE, M

“*si puo spostare il punto di applicazione P
di una forza f lungo la sua retta di azione
senza alterare RE, M

. ~

M:OP;(F)’ ’ \f

O
M'= OP'xf = (OP+PP')xf = OPxf =M



F, forza applicata in un punto P, di un corpo
rigido puo essere spostata in qualsiasi punto P’
aggiungendo una conveniente coppia

_FI
/ ‘PI y I
F FI/FI ,—F, applicate in P’,

—F, s1 sposta lungo la sua retta d’azione

Le tre forze equivalgono a
F, applicata in P’; + una coppia




S1 puo ripetere 1’operazione
per piu forze applicate in punti diversi

ottenendo p1u forze (una risultante) applicate
nello stesso punto e tante coppie che possono
essere sommate, (un’unica coppia)

¢

Un sistema di forze applicate a un corpo rigido
¢ quindi sempre equivalente ad una forza
applicata in un punto del corpo scelto a piacere
¢ ad una coppia




Moto generale d1 un corpo rigido:
rototraslatorio

Equazioni fondamentali del moto

E —
R*=ma ¢y

i 4L
dt




RE risultante delle forze esterne
M momento risultante delle forze esterne

determinano il moto
indipendentemente dai valor1 delle singole forze

e dai punti di applicazione

S1 puo verificare che:
v velocita di traslazione dipende
dalla scelta dell’ asse di rotazione
® velocita angolare ¢ indipendente dall’ asse




Proprieta dei sistemi di forze

O polo Py £
I
O’ polo rl,/ \r\)
I
O ro —e ()

M@ =2 rpxfj

Mo =2 1'%ty = Z(r()+r1)><f1 =
= (Sroxfp)+ Xrxfy =rgx 261 + Mg =
ZI‘OXF-I—MO

Se F=0 Mo =Mg




Sistema d1 forze parallele

Un sistema di forze f; fra loro parallele,
applicate in punti diversi P,

¢ equivalente ad un’unica forza F = fj

applicata nel punto C,
pp p :Zﬁﬁ

definito dal vettore posizione |rc S f
I

O origine

C centro di forze parallele



u versore comune delle f;

F :Zfl IZfIll Z(Zfl)ll

M= rxfi=Yrxfiu=(Xrf])xu=

ZI‘szIXIIZI‘CfoIUZI‘(jXF

M =2 rxff momento del sistema di forze

rcxF momento di F applicata in C
sono uguali




Baricentro

Se  fy=mjg forza peso del punto P,

d1 massa m;

F=>ff=Ymjg=(Xm)g=mg

_2.Imjg
2.Mmyg

Ic

C baricentro

Supponendo g costante

_ 2 my

Ic

2. my




Momento assiale di1 un vettore

A vettore applicato in P
A O e O’ poli appartenenti all’asse z

PP OP =OP'+P'P
M@ =OPxA =(OP'+P'P)x A =
=0OP'xA+P'Px A

Z A

O

O’ .
Mg, momento assiale del vettore A =

componente di M, lungo 1’asse z




P’

O’

OP'x A vettore L all’asse z,
non contribuisce a M,

Moz =(P'PxA);

O'P=0'P'+P'P

Mg =O0'PxA=(0O'P'+P'P)x A =
=O'P'xA+P'Px A



Mg,, momento assiale del vettore A =
componente di M, lungo ’asse z

O'P'xA  vettore L all’asse z,
non contribuisce a M-,

Moz =(P'PxA), =Mqyz

Il momento assiale non dipende dal polo,
se 1l polo appartiene all’asse




