Baricentri e momenti d’inerzia di alcune
importanti figure omogenee

Nelle prossime pagine trovate i baricentri e i momenti d’inerzia (ad esso
relativi) di alcune delle figure geometriche che pili frequentemente si incon-

tarno nella risoluzione degli esercizi. :
La notazione usata per indicare t momenti d’inerzia & diversa da quella

usata a lezione. Si hanno le seguenti corrispondenze:
lL.=4, I,=B I,=C
Imy = "'CI; Iy = 7B,1 Iyz = — A

Buona lettura! Potrebbe essere utile rifare i calcoli che conducono a questi
risultati!!
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assi x, ¥, z sono principal d'inerzia. Ma Uellissoide d'inerzia intersecato con il pianc z = 0 d4 una
conica che mantiene la forma canonica per qualunque rotazione attorno all’asse delle z {visto che V
retta ortogonale all’asse delle z é principale dinerzia); pertanto essa é una circonferenza, ovverc 4 = B.

Closi si é provato che Pellissoide d’inerzia é di rotazione attorne a r. 0

Ecéco alcuni baricentri 2 momenti dlinerzia di-alcune figure omogenee.
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ze =z =10,y = Rsi:;a., A= m'fﬂ(l +.s{§§a).‘ H= méi!-n (1- si;ja»)l C=mi A =p =

¢ Semicirconferenza

o B

T = 2@ ::-__G’ Yo = %, A = B_m_-n}sﬁ.ﬂ , O = -'.r__n'R'.?, Al =B == 0;

¢ Circonferenza

b H

g=yo =z =0, A=8B= %ﬁ, C}:mRz) A=F=0C=0Q
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s Betlore cireolare
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wg =zg ~0, yg =4if A=—PB= ﬂ.f_", C=1
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ze=ge =z =0A=8B= wméz:-,Cw mu-ﬁ?«1 A =B = =D
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s Quadrato

Lo =lp=25 =0, A=B=

# Pardllelogramma
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= “'IT!E_, Al =B =C?' =Q_';




¢ ¢ I punto d'incontro delle diagonali;

= Parallelepipedo
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zg =ya =2@=0,A=B=C.=.-4"‘61—2, A=B =0 =0
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o Superficie sferica

mGZQ{;:zG%'_G!Ax'_Bz{?:@’ Aizgychz{],

o Sfera

Ta =fo==2¢ = 0’ _/4 =B=¢ = %., A=R=0= (13

Le riozioni ora acquisite di baricentro e momento d'inerzia assumono un ruale ithportante per calcolare

il momento della guantita di moto e l'energia cinetica, in'mado da poter usare Pequazione (10.12)).
11.3 Momento delle quantits di moto e energia cinetica.

Ovviamente, esst sona la somma di quelle che si ottengono per ciascun corpo rigido. 8i distinguono i

seguenti due casi:

E

1. Corpo rigido con un punto O fisso. In questo caso si ha (essendo v, =0

u; =wA (P — 0) per cul



