
- determinare l’espressione intrinseca della velocita’ e dell’accelerazione

Esercizio

- determinare la velocita’ e l’accelerazione del punto

0( ) v cos( )x t t t= ( ) 0z t =

un punto materiale si muove con leggi orarie:

0( ) v sin( )y t t t=

dove v0 e  sono due costanti positive
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( ) 0z t = implica che il moto si svolga nel piano xy
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il fatto che

derivando il vettore posizione rispetto al tempo si otterra’ la velocita’ del punto

e derivando la velocita’ si otterra l’accelerazione: 
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per quanto riguarda la traiettoria
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e sommandole assieme si ottiene

→ la traiettoria del punto materiale e’ una spirale

nel piano xy con raggio crescente

quadrando



implica l’uso dell’ ascissa curvilinea
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equazioni parametriche della traiettoria

equazione oraria 

“intrinseco” alla traiettoria stessa 

espresse in funzione del parametro  s

la descrizione del moto di un punto materiale in termini intrinseci
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e’ l’ ascissa curvilinea che parametrizza la traiettoria in questione
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espressione cartesiana espressione intrinseca
della velocita’ e dell’accelerazione della velocita’ e dell’accelerazione
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dalla definizione di derivata di un generico versore
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sarebbe determinabile dal gradiente della funzione
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