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Moto di rotolamento puro di un corpo rigido 
nel moto di rotolamento puro un punto    

la velocita’ angolare  e’ sempre 

 nell’istante in cui il punto P1  e’ fermo possiamo assumerlo come centro O  
ossia possiamo pensare che tutto il corpo rigido stia ruotando 

ω

P1 

intorno ad un asse passante per P1  e perpendicolare al corpo rigido 
di rotazione, 

lo stesso punto a restare fermo 
e’ sempre fisso, anche se non e’ mai  

perpendicolare al corpo rigido in movimento 

ωω ω
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vC




2 

v
iP irω= ×
 

se P1 coincide con O  

la velocita’ di un generico punto  Pi  del corpo e’ dato dalla  

v v
iP O irω= + ×

  

dato che O e’ fermo VO = 0 

 il rotolamento puro  puo’ essere considerato come una successione  

in sintesi: 

di  rotazioni infinitesime intorno a diversi assi  di rotazione tra loro paralleli 
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ω

1
vC PC= rω×

 

2 1 2
vP P P= rω×

 

3 1 3
vP P P= rω×

 

4 1 4
vP P P= rω×

 

P1 

P2 

P3 P4 

2= rω

  90°r senω=

2= rω

2= rω

 1P  Cr
C 

1PCr r=


posto 

ad ogni istante di tempo e’ possibile conoscere  

= rω

2  ( ) 90°r senω=

2 (  ) 90°r senω=

2 (  ) 90°r senω=

4 1 4
vP P Prω= ×

 

1
vC PCrω= ×

 

2 1 2
vP P Prω= ×

 

 1 3P Pr

3 1 3
vP P Prω= ×

 

la velocita’ di un qualsiasi punto del corpo rigido 
 1 2P  Pr

 1 4P Pr
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Moto rototraslatorio di un corpo rigido 

v vi O irω= + ×
  

la formula che fornisce la velocita’ di un generico punto Pi del corpo rigido e’ 

composizione di un moto traslatorio 

quindi il moto del corpo rigido puo’ sempre essere pensato come la  

indipendenti  tra loro  e di un moto rotatorio 
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i
i

dr r
dt

ω= ×


 

vi
i

da
dt

= =


 ( )i
O

d ra
dt
ω×

= +
 



i
O i

drda r
dt dt
ω ω= + × + ×
 

 

( )O i i
da r r
dt
ω ω ω+ × + × ×


   

per cui  

ia =


ma 

[v ]O i
d r
dt

ω+ ×
 

Accelerazione 

( )O i ia r rω ω ω+ × + × ×
    

ovvero ia =


attenzione alla parentesi 
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( )O i i
da r r
dt
ω ω ω+ × + × ×


   

in conclusione  

ia =


di un generico punto Pi  del corpo rigido 

vi =
 vO irω+ ×

 

le formule che forniscono la velocita’ e l’accelerazione  

ir


Pi û

O’ 

x’ 

y’ 

z’ 

del sistema fisso sono 

rispetto ad un osservatore posto nell’origine  O’ 
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quindi per  generalizzare  ulteriormente  il contesto enunciamo le leggi 
di trasformazione tra i sistemi di riferimento 

da notare come una terna di assi cartesiani ortogonali sia assimilabile ad 
un corpo rigido 
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