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La cinematica si occupa del movimento di corpi rigi-
di soggetti a sistemi di forze generici, trascurando le
cause che hanno dato origine al movimento.

• Un corpo si dice in quiete quando, al trascorrere
del tempo, tutti i suoi punti hanno la stessa posi-
zione rispetto al sistema di riferimento considerato
fisso.

• Un corpo si dice in moto quando i suoi punti occu-
pano posizioni diverse al trascorrere del tempo.
L’insieme delle posizioni successive del punto rap-
presenta la sua traiettoria.

Lo studio del moto si suddivide in: cinematica del
punto (moto di un punto materiale di massa e di-
mensioni trascurabili) e cinematica dei sistemi rigidi
(moto di corpi con massa e dimensioni non trascu-
rabili).

Per lo studio della cinematica sono necessarie le de-
finizioni di due grandezze vettoriali: la velocità media
(se un punto percorre lo spazio s in un tempo t allora
la velocità media sarà il rapporto vm = s/t ed è espres-
sa in m · s–1) e l’accelerazione media, cioè il rapporto
tra la variazione di velocità di un punto e il tempo t
durante il quale è avvenuta la variazione,

espressa in m · s–2.

Moto rettilineo uniforme (figura A). Moto di un pun-
to P che si sposta lungo una traiettoria rettilinea con
velocità costante nel tempo (quindi a = 0, cioè per-
corre spazi uguali in tempi uguali):

s = v · t

Moto rettilineo uniformemente accelerato (o ritar-
dato) (figura B). Avviene quando il valore dell’acce-
lerazione (o della decelerazione) rimane costante nel
tempo:

Moto circolare uniforme. Un punto P descrive una
traiettoria circolare a velocità costante, mantenen-
dosi sempre alla stessa distanza da un altro punto O.
In questo caso è necessario definire due velocità: la
velocità tangenziale o periferica, che è la velocità del
punto mobile P vm = s / t, e angolare, che è il rapporto
fra l’angolo al centro descritto dal raggio OP e il tem-
po t impiegato a descriverlo:

misurata in radianti al secondo, rad · s–1.

Moto circolare uniformemente accelerato. Se un pun-
to P percorre una traiettoria circolare e la sua velocità
periferica non si mantiene costante, ma varia nell’in-
tervallo di tempo t dal valore iniziale v0 al valore fina-
le v con una progressione costante, si definisce accele-
razione periferica media del punto P il rapporto

Essendo il moto circolare, si definisce anche una ac-
celerazione angolare

dato che al variare della velocità periferica varia an-
che quella angolare.

L’ accelerazione centripeta è presente non solo nei
moti circolari uniformi (in questo caso è costante, es-
sendo costanti velocità periferica e raggio), ma in tut-
ti i moti in cui la cui traiettoria si discosta dalla linea
retta:
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CAPITOLO 6
CINEMATICA DEL PUNTO
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