Moto curvilineo nello spazio tridimensionale

Vettore velocita istantanea:
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La velocita istantanea é un vettore tangente alla traiettoria :
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Vettore accelerazione: componenti intrinseche

L’accelerazione ha una componente tangente ed una

componente normale alla traiettoria :
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Accelerazione normale:
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Moto piano in coordinate polari Or0,t
Componenti polari della velocita:
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Componenti polari dell’accelerazione
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“accelerazione radiale” “accelerazione trasversa”

In un moto circolare ( r = R, costante):
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Moto circolare uniforme: coordinata curvilinea
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velocita con modulo costante: ds(t) dg(t)
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