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CINEMATICA
DESCRIVE IL MOTO INDIPENDENTEMENTE DALLE 

CAUSE CHE LO PRODUCONO O LO MODIFICANO

DINAMICA
STUDIA IL MOTO IN RELAZIONE ALLE CAUSE 

(FORZE) CHE LO PRODUCONO O LO MODIFICANO

PUNTO MATERIALE:  corpo di dimensioni trascurabili
rispetto agli spostamenti che si considerano



MOTO IN UNA DIMENSIONE
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Velocità istantanea
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Accelerazione media
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ACCELERAZIONE: variazione di v nell’unità di tempo



v = v(t) ≡ velocità istantaneaPiano  v-t
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Moto uniformemente accelerato
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EsempioEsempio

Un corpo è lasciato cadere da un’altezza di 10 m. Con quale velocità
raggiunge il suolo? (Si trascuri l’attrito dell’aria.) 
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MOTO  IN  DUE  DIMENSIONIMOTO  IN  DUE  DIMENSIONI
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VELOCITAVELOCITA’’ IN  DUE  DIMENSIONIIN  DUE  DIMENSIONI
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MOTO DEL PROIETTILEMOTO DEL PROIETTILE
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uniformemente accelerato



MOTO DEL PROIETTILEMOTO DEL PROIETTILE

• accelerazione g costante
verso il basso

• no resistenza aria
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DINAMICADINAMICA
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Principio di inerziaPrincipio di inerzia

Ogni corpo permane nel suo stato di quiete o di moto rettilineo uniforme finché
forze esterne ad esso non intervengono a modificarne lo stato



Principio di inerziaPrincipio di inerzia

Ogni corpo permane nel suo stato di quiete o di moto rettilineo uniforme finché
forze esterne ad esso non intervengono a modificarne lo stato



Sistemi inerzialiSistemi inerziali

Sistema di riferimento inerziale: 
un sistema in cui è valida la prima 

legge di Newton

Qualunque sistema di riferimento
in moto rettilineo uniforme 

rispetto ad un riferimento inerziale 
è un sistema inerziale

Un sistema fisso o in moto rettilineo uniforme rispetto alle stelle “fisse” è un 
sistema di riferimento inerziale

La Terra ruota intorno al proprio asse e 
intorno al Sole, perciò un sistema fisso 

rispetto alla Terra non è un sistema 
inerziale

2
3

riv.-c 104.4a s
m−×=

2
2

rot.-c 1037.3a s
m−×=

tuttavia
In molte situazioni sarà lecito trascurare 
queste piccole accelerazioni e considerare 
inerziale un sistema solidale con la Terra



Seconda legge della dinamicaSeconda legge della dinamica
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La forza di 1 N imprime 
un’accelerazione di 1 m/s2

ad una massa di 1 kg 



EsempioEsempio

Stimare la forza necessaria per imprimere un’accelerazione di 
5 m/s2 ad un’automobile di 1000 kg e ad una mela di 200 g.

amF rr
=

Fauto = 1000 kg • 5 m/s2 = 5000 N

Fmela = 0.2 kg • 5 m/s2 = 1 N



Terza legge della dinamicaTerza legge della dinamica
principio di azione e reazioneprincipio di azione e reazione
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Terza legge della dinamicaTerza legge della dinamica
principio di azione e reazioneprincipio di azione e reazione
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Gravitazione universaleGravitazione universale
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Forza gravitazionale e pesoForza gravitazionale e peso

Il pesoIl peso

forza con la quale un corpo forza con la quale un corpo 
viene attirato verso il centro viene attirato verso il centro 

della Terradella Terra
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Qual Qual èè il peso di 1 Kgil peso di 1 Kgmm??
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MT = 5.97 × 1024 kg

RT = 6.371 × 106 m
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Il peso cambia da punto a punto sulla TerraIl peso cambia da punto a punto sulla Terra
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ML = 7.35 × 1022 kg

RL = 1.737 × 106 m




