
Moto del corpo rigido: gradi di libertà

• Per descrivere il moto di un corpo rigido dobbiamo conoscere i raggi vettori di tutti i suoi punti 
materiali in funzione del tempo.

• Ad un tempo t, noti i raggi vettori di soli tre punti Ԧ𝑟1, Ԧ𝑟2, Ԧ𝑟3 possiamo ricavare tutti gli altri (la 
forma del corpo non cambia nel tempo).

• 3 raggi vettori corrispondono a 9 coordinate cartesiane 𝑥1, 𝑦1 , 𝑧1, 𝑥2, 𝑦2, 𝑧2, 𝑥3, 𝑦3, 𝑧3 , in 
funzione del tempo e quindi 9 incognite.

• La distanza tra i 3 punti non dipende dal moto del corpo (vedi equazioni sotto). Questo riduce le 
incognite in funzione del tempo a 6. Si dice che il corpo ha 6 gradi di libertà. 

• Servono 6 coordinate di 3 punti materiali diversi!!! Non bastano le 6 di due soli punti materiali.
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= 𝑐𝑜𝑠𝑡𝑎𝑛𝑡𝑒 E così anche per i punti 1, 3 e 2, 3



Moto del corpo rigido: rotazione più traslazione
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Moto del corpo rigido: equazioni del moto

Queste due equazioni vettoriali corrispondono a 6 equazioni scalari. 
Avendo 6 equazioni e 6 incognite il problema è risolvibile.
Un conto è che il problema sia risolvibile un altro è trovare le sue soluzioni! 
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Moto del corpo rigido: lavoro delle forze interne = 0

Il lavoro delle forze interne in un sistema di punti materiali è responsabile del
moto di un punto materiale rispetto all’altro. Per definizione di corpo rigido tale
spostamento è nullo per cui risulta nullo anche il lavoro delle forze interne.



Moto del corpo rigido: sistemi di forze applicate



Moto del corpo rigido: sistemi di forze equivalenti
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Esempio particolare: Forza peso


