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Concetti basilari:

UNITA DI MISURA: -Fondamentali
-Derivate

Useremo Sistema internazionale (SI)

it Lodosandz)A
O oA WAL

1€
/(u\AAJu.&M-
VLA S5 en—
whiz M
'%&mem,

\:@w\etraf"w?v
Coynoute

I pleust e,
Mwauan psoc

Tutte le altre unita' sono derivate

Uuitza

Sewondo (5
Mo ()
\4\\,.0\3(&\,\40 (\12\

mole (o)

Yedpn (&)

AUAv\S‘LU\_Q LA4)

Condolec L e



Unita di forza: Newton (N)
1 N=1 kg m/s"2

Unita di energia: Joule (J)
1) =1kg m"2/s"2

Analisi Dimensionali:

massa M
Tempo T
Lungheza L
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In meccanica :
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TRIGONOMETRIA:

TEOREMA DI PITAGORA:
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Def. delle funzioni trigonometriche: Sen, Cos, Tan
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Altre identita' trig.:

Cos(-x)=Cos(x) --> Funzione pari
Sin(-x)=-Sin(x) ---> funzione dispari
Cos(x+pi)=-Cos(x)

Cos(pi-x)=-cos(x)
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Identita trig.:

Somma e sottrazione

Cos(a+b)=cosacosb-sinasinb
Cos (a-b)=cosacosb +sinasinb
Sin (a+b) =sinacosb +cosasinb
Sin (a-b) =sinacosb-cosasinb

6 16 -5




VETTORI:
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OPERAZIONI TRA VETTORI: somma/ sot/ mol. Per scalare/prod. Scalare/ prod vettoriale

R1=(x1,y1)
R2=(x2,y2)

R1+R2= (x1+x2, yl+y2)
R1-R2= (x1-x2, y1-y2)
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Consideriamo un scalare L



L R_p=L(x1,yl)=(Lx1, Ly1)
Prod scalare tra 2 vettori R1 e R2:

R1.R2=(x1,y1).(x2,y2)= x1 x2+y1 y2--> scalare (numero)
| |R1|| | |R2]|| cos(alpha) dove alpha e I'angolo tra R1 e R2

Prod. Vettoriale: 2 vettori-> 1 vettore
R1xR2=(x1,y1,z1) x (x2,y2,22) =(y1 z2-z1y2, z1 x2-x1 z2, x1 y2-y1 x2)

Regola della mano destra (vedere RHK, appendice H, pagina A18)

Esempio:

R1=(1,2,0) R2=(4, -6,0) L=10

Calcolare: R1+R2= (5, -4, 0)
R1-R2=(-3, 8,0)
R1.R2= 1x4+(2x-6)=-8
R1xR2= (0,0,-6-8)=(0,0,-14)
L R1= (10, 20, 0)
L R2=(40, -60, 0)

Coordinate polari (2/{))

r, phi -> coordinate polari



R=vet posizione
X=r cos phi r=coord. radiale

Y=r sin phi

R=x ux+y uy=r er+ phi e_phi

Coordinate sferiche (3D)
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R=(x, v, 2)

= r u_r+theta u_theta+ phi u_phi

Z=r cos (phi)
X=r sin (theta) cos(phi)
Y= r sin(theta) sin(phi)



