Moti piani
(Caso del moto in 3D: estensione)
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Fn: forza normale, o centripeta
Cambia direzione della velocita’

F:: forza tangenziale
Cambia modulo della velocita’



Es: Moto circolare uniforme
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Natura non specificata, ma deve esserci
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Forza centripeta = Tensione della fune

Auto in curva
Nsina=F, comp. orizzontale della r. vincolare

N cosa=mg comp. verticale della r. vincolare

Forza centripeta = reazione vincolare



Moto di un proiettile

Vel. iniziale vq, alzo o:
Raggio di curvatura alla max. altezza?

Piano xy = piano del moto
Origine = pos. iniziale del punto
Vel. del punto:
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Istante di max. altezza:
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Forza centripeta = Forza di gravita’



Pendolo conico
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