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Eserizio 1. Dato un sistema di riferimento κ = Oxyz (sistema assoluto) si onsideri un sistema di riferi-mento mobile K = O′ξηζ (sistema relativo), he ruoti in senso orario intorno all'asse ζ on veloità angolare
ω0 ostante, mentre l'origine O′ si muove lungo la urva γ(t) = (γ1(t), γ2(t), γ3(t)) tale he le sue omponentiveri�ano











γ̇1 = −ωγ2

γ̇2 = ωγ1

γ̇3 = 0dove ω > 0 è una ostante; la omponente lungo l'asse x del vettore he individua il punto O′ varia seondola legge oraria xO′(t) = γ1(t) e l'asse ζ di K si mantiene parallelo all'asse z di κ. All'istante iniziale O′oupa la posizione qO′ = (1, 0, 0). Un punto P di massa m = 1 si muove nel sistema K lungo l'asse η sottol'azione di una molla di ostante elastia λ > 0.(1.1) Srivere la trasformazione rigida D : K → κ ome omposizione di una traslazione on una rotazione
D = C ◦ B e determinare la forma di C e B.(1.2) Srivere la legge del moto nei sistemi K e κ.(1.3) Determinare la veloità assoluta v e la veloità relativa v′.(1.4) Srivere la omponente traslatoria della veloità di trasinamento v0.(1.5) Srivere la omponente rotatoria della veloità di trasinamento vT .(1.6) Determinare la forza entrifuga e la forza di Coriolis he agisono sul punto P .Eserizio 2. Dato un sistema di riferimento κ = Oxyz (sistema assoluto) si onsideri un sistema di ri-ferimento mobile K = O′ξηζ (sistema relativo), la ui origine si muove nel piano Oxy lungo il pro�lo diequazione

y = x2La omponente lungo l'asse x del vettore he individua il punto O′ varia seondo la legge oraria xO′(t) = t sin t.L'asse ζ di K si mantiene parallelo all'asse z di κ mentre l'asse ξ di K si mantiene sempre tangente alla urva
y = y(x). All'istante iniziale i due sistemi oinidono. Un punto materiale P di massa m = 1 si muove nelsistema K lungo una ironferenza nel piano O′ξη di entro O′ e raggio r = 1, seondo la legge ξ(t) = cos 4t.(2.1) Srivere la trasformazione rigida D : K → κ ome omposizione di una traslazione on una rotazione
D = C ◦ B e determinare la forma di C e B.(2.2) Srivere la legge del moto nei sistemi K e κ.(2.3) Determinare la veloità assoluta v e la veloità relativa v′.(2.4) Srivere la omponente traslatoria della veloità di trasinamento v0.(2.5) Srivere la omponente rotatoria della veloità di trasinamento vT .(2.6) Determinare la forza entrifuga e la forza di Coriolis he agisono sul punto P .Eserizio 3. Dato un sistema di riferimento κ = Oxyz (sistema assoluto) si onsideri un sistema di riferi-mento mobile K = O′ξηζ, tale he l'asse ζ di K oinide on l'asse z di κ e K ruonta intorno all'asse ζ = zon veloità angolare ostante ω0 > 0. I due sistemi κ e K oinidono all'istante iniziale t = 0. Un puntomateriale P di massa m = 2 si muove in K sul piano O′ξη lungo la ironferenza di entro O′ e raggio r = 1on veloità angolare ostante ω1.(3.1) Srivere la trasformazione rigida D : K → κ ome omposizione di una traslazione on una rotazione
D = C ◦ B e determinare la forma di C e B.(3.2) Srivere la legge del moto nei sistemi K e κ.(3.3) Determinare la veloità assoluta v e la veloità relativa v′.(3.4) Srivere la omponente traslatoria v0 e la omponente rotatoria vT della veloità di trasinamento.(3.5) Determinare la forza entrifuga e la forza di Coriolis he agisono sul punto P .(3.6) Dimostrare he esiste un valore di ω1 per il quale il punto P risulta fermo nel sistema di riferimento κ.(3.7) Disutere sotto quali ondizioni su ω0 e ω1 il moto omplessivo risulta periodio.1


