FONDAMENTI DI MECCANICA E BIOMECCANICA [IN/0165]
Lezione del 29 settembre 2017.

Titolo:
Introduzione alla cinematica.

Contenuti:

Definizione di modello fisico, matematico e valutazione di bonta di un modello.

Cinematica del punto.

Sistemi di riferimento ed espressione di posizione, velocita, accelerazione in diversi sistemi di
riferimento: cartesiano, polare, locale.

Derivata di grandezza vettoriale.

Cinematica del corpo esteso rigido.

Moti particolari del corpo esteso rigido: moto traslatorio, moto rotatorio. Espressione di posizione,
velocita ed accelerazione del corpo e di un suo generico punto.

Riferimento:
Ferraresi C., Raparelli T. "Meccanica applicata - Terza edizione”, CLUT, 2007.

Cap. 1 - Elementi di cinematica.
Pagg. 1-10
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