
Moto circolare uniforme e moto armonico
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Moto circolare uniforme
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moto del punto materiale P lungo la circonferenza C 
percorrendo archi uguali in tempi uguali.
moto periodico con |v|=cost, at = 0.

velocità angolare: l’angolo, espresso in 
radianti descritto dal raggio vettore R

nell’unità di tempo 
ωωωω = αααα/t  rad/sec
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essendo s = vt l’arco di 
circonferenza percorso
nell’unità di tempo, 
sostituendo si ottiene:
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per percorrere un giro completo 

Frequenza (1/sec = hertz)
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Derivando l’equazione [1] rispetto al 
tempo si ottengono le componenti
del vettore velocità v al generico istante t: 
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Derivando l’equazione [2] 
rispetto al tempo si ottengono 
le componenti del vettore 
accelerazione a al generico 
istante t: 
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Moto armonico sempliceMoto armonico semplice

Il moto di Q è la proiezione sull’asse 
delle ascisse del moto circolare di P 
lungo la circonferenza C di raggio R

equazione oraria del moto

ampiezza
pulsazione
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Esempi: pendolo semplice e sistema massa-molla animazione


