Rotazione rigida attorno a un asse fisso:
MOMENTO ANGOLARE ASSIALE

P. punto del sistema descrive

una circonferenza di raggio R;

O polo appartenente all’ asse
O polo fisso

v. velocita di P; tangente alla
circonferenza
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Direzione di L;: L r; nel piano del disegno
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L., momento angolare assiale del corpo rigido
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I, = Zi m;R;

rispetto all’ asse ¢

momento d’inerzia
del corpo rigido rispetto all’ asse z:
dipende dalle masse ¢ dalla loro posizione
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Lk  puo variare solo in modulo
L ,uy puo variare in modulo e direzione

L. ruota attorno all’ asse z:
moto di precessione

Se = costante —= ‘L‘Zcostante

M:d—L:me
dt

M #(0 anche se ® = costante

M fa cambiare direzione all’ asse d1 rotazione:
occorrono de1 supporti per mantenere fisso 1’asse



Distribuzione simmetrica rispetto all’ asse z
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L /o
L=(mR?’0+m RP0) k=2mR*’0=1, ®

Asse di simmetria = asse principale d’ inerzia

Se o =costante = L =costante = M =0

Equazione del moto
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caso b)

L non ¢ paralleloa ®: L,=1,0

M
M,=,%-1a o=
* dt

La legge oraria rimane invariata:
a dipende da M,



ENERGIA CINETICA E LAVORO

Moto di rotazione di un sistema
attorno ad un asse
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Se la velocita del sistema varia da o,, velocita
angolare 1niziale, ad wg, velocita angolare finale
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Calcoliamo 1l lavoro in un moto rotatorio:
differenziando la relazione(*)

dW=dEy =L odo=1, i?(xdt =M, do
0

W = j M., do
00

Se M, =costante = W=M,(0-0,)
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/., 7’ assi paralleli R 7= P

. _a_.
a distanzatraZeZ CMI vy

P. punto del sistema di massa m;
R; distanza di P, dall’asse Z

R1 distanza di P; dall’asse Z’
Xis Yi,Z, coordlnate di P, rispetto ad O

Xi,Yj,Zi) coordinate di P, rispetto a CM



RZ=X2+Y2 R'Z = X2 +Y"2
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X=X Y=Y +a Z.=7’ .
Momento d’ inerzia di P; rispetto a Z
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