FISICA

Studia i fenomeni della natura e li organizza con legggrdgson numeri, parole e

simboli=> osservabile(Grandezze e stati fisici

Gli OSSERVABILI con = definizion&ENTI

Diversi ENTI=>CLASSI

Le grandezzsono osservabili con criteri di confronto, somma ¢rapibne.

Gli stati fisici sono osservabili ai quali occorre dare una legge ma passibile il confronto
somma o sottrazione a meno che non si introduca utediag#derimento.

GRANDEZZE>

- lunghezza [L]

- massa [M]

- tempo [T]

- intensita di corrente elettrica [i]

- temperatura [K]

- intensita luminosa [I]

- quantita di materia [m]

Le parentesi quadre [ ] stanno ad indicare la dimensidieegtandezza stessa: [ L] = m; [M] = kg;
[T] =s.

[G] = [M]a[L] B[T]y =>equazione dimensionale

Gli angoli sono adimensionali difattia] = [L]/[L] = [ a] anche se si misura in radianti.

| VETTORI:

individuati da>

- modulo (o intensita) che ne esprime la lunghezza

- direzione (quella della retta cui la freccia appartiene)

- verso (indicato dalla freccia)

| versor>vettori di modulo unitario.

La sommadi 2 vettori & un vettore diretto lungo la diagonale dedllogramma avente per lati i
vettori e per modulo la lunghezza della diagonale.

La somma di 2 vettori cartesiani € = alla somma algelatel modulo del vettore A + B se invece |l
vettore e di verso contrario si fa sempre la sommaaond'opposto : A-B=A+(-B).

La differenza tra 2 vettori si ottiene sommando al primo vettangdosto del secondo. Il modulo
del vettore risultante si ricava cosi:

a = l'angolo tra i 2 vettori

v =V|v1|(2)+|v2|(2)+2|(vV1|*|v2)|*cos

Il prodotto tra 2 vettorie =a * b = |a| * |b| * @pgangolo formato tra i 2 vettori).

Per calcolare il modulo di un vettore "cartesianofip®rtano i suoi versori sull'asse x e y e Si
sommano rispettivamente poi si usa la formula di Piead@|=/A2+B2

FUNZIONI: (vedi matematica)

- y=ax+b (retta)

- y=ax2+bx+c (parabola)

- x*y=costante>y=costante/x (iperbole)

- X2+y2=r2
- COSENO e SENO sono limitatia -1 e +1

0-2t 172 T 3/t
Coseno 1 0 -1 0

Seno 0 1 0 -1




Il prodotto di 2 vettori sul piano cartesiano si esegukipfioando le coordinate (x e y) del vettore
A per quelle del vettore B.

DERIVATA:

La derivata di una funzione in X0 é il limite se esitie2 finito, del rapporto increment@ig/Ax al

tendere cmq a O dell'incremerdi® della variabile indipendente.

La retta passante per due punti A e B € detta secante; guauglpunti si avvicinano, la retta é

detta tangente difatti il rapporto incrementale & uguadgaliell'angolo formato dalla tangente in

PO (A) con la direzione (//) all'asse x per PO.

Differenziale della funzione>dx:

- la derivata della somma di 2 funzioni &€ uguale alla sohtla derivate delle singole funzioni:
y=f(x)+g(x)>dy=f(x)+g'(x)

- la derivata del prodotto di 2 funzioni & uguale alla sommamelotto tra la derivata dellal® per
la seconda funzione + la 1° funzione per la deridatta 2°.

- Laderivata del quoziente di 2 funzioni &€ uguale alla diffeaetra il prodotto della derivata del
numeratore per il denominatore — il prodotto tra il nunogeaper la derivata del denominatore
il tutto fratto il denominatore al quadrato.

- Derivata di una costante0

- Derivata della variabile indipendentex

- Derivata di una potenzaDxn=n*x(n-1)

- Derivata di una costante per la variabit® costante

- Derivata di una radice 1/2Vx

- Derivata di un esponenziateDax= AxlogeA

- Derivata di un logaritme> D(logaX)=1/x*logaE

- Derivata delle funzioni goniometricBeD(senx)=cosx; D(cosx)=-senx;
D(tgx)=1+tg2x=1/cos2x; D(sen2x)=cosx*senx

- Derivata parziale>quando compaiono + incognite e si risolve la funziorfemzione di ogni
singola incognita.

Integrale: b

dato un intervallo definito [a,b] l'integrale & indicafia f(x)dx

I numeri a e b sono detti estremi dell'intervallogstremo inferiore; b=estremo superiore), la f(x) si

chiama funzione integranda e la variabile x & la vagaiihtegrazione, dx=lunghezza dei singoli

intervallini.

- tn2I1(t)=1/(n+1)*t(n+1) +

- t(-1)=1it logt+c

- e)=e)+c

- e(at) = 1/a*e(at)

- e(t)=-e(t)+c

- t=te > 2/3t(3/2)

- sent=-cost+c

- cost=sent+c

- tgt =-lognjcos| + ¢

VETTORE POSIZIONE> r = r (t) >posizione del corpo a un certo istante con osservigorm
VETTORE SPOSTEMENT® differenza tra 2 vettori posizione

VELOCITA' VETTORIALE MEDIA-> v=(A r)/ At

VELOCITA' VETTORIALE ISTANTANEA-lim(At->0) (A r)/ At = dr/dt (variazione del vettore
o dell'ascissa)

ACCELERAZIONE VETTORIALE MEDIA> a= (@ Vv)/ At (velocita media/tempo)
TRAIETTORIA->Iluogo geometrico dei punti occupato dalla particella durdmeto

LEGGE ORARIA> s=s(t=, funzione matematica che nel tempo (t) riday@osizione del corpo.




MOTO RETTILINEO UNIFORME: VELOCITA'

0] X0 P x1 X2 pX
r Ar

» »
» »

Se si considera un punto materiale che si muove in awrdtdria rettilinea (asse x) in modo che gli
spazi siano proporzionali al tempo impiegato a perdorfequazione oraria).

O = origine sull'asse x

Xo = ascissa della posizione occupata dal punto all'istauctd si iniziano a contare gli intervalli t.

! ! !

X =X0 + vt (v =costante)
Considerando 2 istantitl e t2 si e — x1=v
t2-t1
v = rapidita in cui il punto cambia posiziotevelocita scalare (media)
Se si considera un intervallo di tempo per t2 — t3>0 si ha:Vs = lim(At->0)x(t+At)-x(t)
At
Questa si puo anche indicare cove:= x(t)
In un moto rettilineo uniforme la velocita scalare naegli= alla velocita scalare istantanea.
Il concetto di velocita richiede di essere definita earandezza VETTORIALE.
Il vettore velocitav é: la posizione P del punto all'istante t sia individwktiavettore spostamento,
OP =r =ix(t). Lo spostamento del punto nell'intervallo di terdype= (t2 —t1) € rappresentato dal
vettoreAr di intensita (x2 — x1), orientato nel verso del moto. $&teei limite:
lim(At 20)Ar =dr=v (1)
At dt
Questo viene chiamateettore velocitadel punto P all'istante t.
La velocita vettoriale risulta essere un vettore ttirsécondo la tangente alla traiettoria nella
posizione occupa dal punto materiale all'istante in coresdmre, avente il verso del moto, e come
intensita il valore assoluto v della velocita scalare
Le dimensioni della velocita sono: [v] = [LT-1] e I'undamisura nel S| e il m/s.

MOTO RETTILINEO VARIO: ACCELERAZIONE
Se si considera un punto materiale in moto su una tragetgdtilinea ma la cui equazione oraria
non sia lineare:

P1 Ar P2
@) x1 X2 X
vl V2
— —
Av = v2-vl

Anche in tal caso in ogni istante si puo considerarettbre velocita. La direzione € quella dell'asse
x ma l'intensita e il verso potranno cambiare per istdrd velocita scalare non sara + costante ma
dipendera dal tempa: = v(t) = ix(t) = iv



Se si considerano due istanti t1 eAR% t2-t1) e siano P1 e P2, v1 e v2 le posizioni e le italoc
vettoriali. Data la variazione di velocifev = v2-v1 nell'intervalloAt, si definisceaccelerazione
vettorialea il vettore:a = lim(At->0) Av = dv_ e ricordando ld1)—>a = d2r
At dt td
L'accelerazione € diretta tangenzialmente allattoaia:
a =dv=ix(t) =idVs(t) = iAt
dt dt
At->l'accelerazione tangenziale, cioé la componente glilla direzione della tangente orientata
alla traiettoria. Le dimensioni sono: [a] = [LT=2n/s2

MOTO RETTILINEO UNIFORMEMENTE ACCELERATO

Un punto che si muove camcostante. Se la traiettoria del moto sia un segmdntetta; y =
l'ascissa a partire da un punto scelto come origiraecelerazione istantan@a(modulo at) € in
ogni punto costante e pari all'accelerazione media di unmze intervallo temporale (t — t©)
V-v0=at

T-t0

V0= velocita scalare all'istante t0. Se t0-= @0 € la velocita scalare inziakev=vO+at(t)

Y =J(da 0 at) v¥dt = yO + vOt + 1/2at(t)2

MOTO ARMONICO :
Lo spostamento € una funzione sinusoidale del tempo. Bergle per origine il punto centrale O
della traiettoria rettilineg x = Aserut  -A | | | | A

x P
A e w>parametri indipendenti da t. Il moto caratterizzato ¢k eguazione oraria si chiama moto
armonico.
wt>angolo di fase o fase allistante t. —A e A (equvalgonrd & +1) ed é I'ampiezza del moto
armonico.
Siccome l'argomento della funzione trigopnometrica & gol@nallora deve essere adimensionato, le
dimensioni del parametr@ sono: f = [T-1].
L'argomento di tale funzione che & periodica con periodiat at + T; deve variare dit2
Wt+T)-wt=2n-> w= 21T = 2nv
v = 1/T>frequenza del moto
w = pulsazione e si misura in [rad/s].
La velocita del punto materiale é diretta lungo lgttaria rettilinea nel verso del moto; la velocita
scalare €: v = dx/dt = x(t) =dcosut e varia con il periodo T del moto. Anche l'accelaragie
diretta lungo la traiettoria e la sua componente tazigiene: at = dv/dt = x(t)=-A2senrt=-w2Xx.

MOTO CIRCOLARE UNIFORME :

A Yy
P

L

\¢

A £o




Avviene su traiettoria circolare.
OP = vettore spostamento del punto P all'istante t.
¢ = angolo orientato fra le due semirette orientaté¥Pe
Al crescere di t, OP assume valori superiorime>2i prende sulla traiettoria un sistema di ascisse
curvilinee s(t) = L(t) (L = lunghezza dell'arco) con amgiin O1 crescenti al crescere¢d{verso
antiorario).
Si definisce come velocita scalar¥ev(t) = s(t) = L(t).
La velocita vettorialev(t) di intensita pari a |s(t)|, diretta lungo la tangemte verso del moto,
cambia la direzione a ogni istante.
L e proporzionale & (L = R, con R raggio della circonferenza) si ha che: L(f)&R
La grandezzad(t)=d¢(t)/dt = w prende il nome dielocita angolare scalareSi misura in radianti
al secondo.
La velocita angolare vettorialew € un vettore che ha:
- direzione normale al piano della traiettoria
- il verso in senso antiorario, dove il punto si muoviiaduaiettoria
- intensitaw = |p(t)|
Nel moto circolare uniforma, gli archi percorsi sono pramorali ai tempt L(t)=vt; ¢ (t)=v/R*t
Per le intensita dei vettori velocita e velocita dags> v=v|> w=v/IR
I moto é periodico e se T € il periodo si ig2rMR)/v e w= 2T
Per determinare l'accelerazione si devono considerasddcita vicine tra loro (P e P1)
A
(tvAt)
1
v(t)
P

A
=Av

»
|

Av = v(t+At) - v(t)

L'accelerazion® a = lim(At->0) Av/At ed & normale &(t), cioé & normale alla traiettoria e rivolta
verso il centro della traiettoria stessa.

L'intensita di accelerazione: a = lii>0) Av/At > Av/IAt=v2/R>a=u2R.

MOTO RETTILINEO UNIFORME

l'oggetto percorre spazi = in tempi =.

La traiettoria & una linea retta.

Il rapporto_spazio/tempé&definisce la velocita che nel MRU é costante.
L'unita di misura € il m/s.

La legge oraria del MRU &: = v*t

L'equazione é: s(t) = Vo*t + So

MOTO UNIFORME ACCELERATO :

L'oggetto percorre distanze diverse in tempi uguali.
L'accelerazione € la variazione della velocita egifo: a = v/t = m/s2
L'equazione e: s(t) = ¥z at(2) + Vo*t + So



ACCELERAZIONE

La rapidita della variazione nella velocita e nelpem

La velocita é direttamente proporzionale al tempa't = a; v = a*t
La legge oraria & = % at(2)

MOTO CIRCOLARE UNIFORME :

Traiettoria = circolare

Modulo = costante al tempo (velocita angolaves giriitempo>(modulo della velocita)/raggjo
L'accelerazione € perpendicolare alla velocita e qut@sia varia nel tempo.

L'accelerazione € centripeta.

Il PERIODO del moto "T" € il tempo impiegato dal corpa percorrere un intero gird|v|=(2)/T
La FREQUENZA del moteov = 1/T

LE FORZE:

Sono la causa del movimento. Un corpo non soggetto acediotze rimane fermo.
L'ATTRITO é una forza che si oppone al movimento.

Un punto si dice in EQULIBRIO guando la somma delledariae agiscono su di esso € nulla

DINAMICA

1°Principioun corpo su cui non agiscono forze si muove di moto rettilineo uniforme.
L'accelerazione € proporzionale alla fofz& = m*a

Tutto dipende dalla massaperché la forza imprime accelerazioni diversi a secdetla massa.
2°Principiol'accelerazione di un oggetto € proporzionale alla forza che gli € applicata.
3°Principio>quando A esercita una forza su B, anche B ne esercita una su A con = antensit
Verso opposto.

MECCANICA :

Quando un corpo cade, l'accelerazione e costanterigol'attimenta.

Il PESO e una FORZA, non dipende dalla velocita ma ttedlaone della Terra mentre la MASSA
€ una grandezza scalare.

L'accelerazione di gravitg—>grandezza vettoriale pari a 9.8m/s(2).

GRAVITA' UNIVERSALE
Due corpi si attraggono o si respingono reciprocamentegaifiorza pari aE = G(m1*m2)/r(2)
G = 6.67*10(-11)y costante gravitazionale.

LAVORO:

Forza applicata ad un corpo per imprimere uno spostanment&*S

Si misura in JOULE.

F = m*a>G = m*g>L = G*h->L = m*g*h (m = massa; h = dislivello; G = gravita).

CINETICA :

L'ENERGIA POTENZIALE é I'energia uguale al peso del corpo per il suo disligello
Ep = m*g*h

L'ENERGIA CINETICA é sempre in relazione al movimefit& = %2 m*v(2)






