
Moto in 3D: vettore posizione 
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Eq. vettoriale equivalente a 3 eq. scalari: 

  proiezioni = componenti

Vel. istantanea vettoriale :
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Acc. istantanea vettoriale :
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Restrizione a moti piani (quasi sempre, ma non sempre lo 

sono):  2D 

Moto piano in coordinate polari  

(←utili quando c’e’ un centro di simmetria): 

 

                         
 

Velocita’ 
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Un po' piu' formalmente:

Infatti:
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Vel. radiale, vel. trasversale

ur
v u

v u u

                             
2 2

2ds dr d
v r

dt dt dt

θ     = = +         

 

 

 



Accelerazione 
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 Acc. trasversa(l
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Componenti polari di velocita’ e accelerazione 

 

 

             
 

 

 

 

 


