
S1 -  Lezioni del 28 e 30 Settembre 2016
(23 Settembre 2016: Presentazione del  corso)

Problema dei due corpi gravitazionale, gradi di libertà, integrabilità, integrali primi 
Equazioni del moto, passaggio al problema ridotto ad 1 solo corpo e riduzione a 2 gradi di libertà 
Passaggio a coordinate polari piane

–
–
–

anna
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a.a. 2016-2017: foto alla lavagna di tutte le lezioni e sommario degli argomenti principalitrattati in ogni lezione





S2 -  Lezioni del 5 e 7 Ottobre 2016

Problema ridotto, passaggio a coordinate polari piano e riduzione ad 1 sola variabile
Integrale primo del vettore di Lenz e equazione dell'orbita

–
–





S3 - Lezioni del 12 e 14 Ottobre 2016
(Mancano le foto alla lavagna della lezione del 12 Ottobre)

Classificazione delle orbite e terza legge di Keplero
Relazione tra semiasse maggiore e integrale dell’energia 

–
–



S4 - Lezioni del 19 e 21 Ottobre 2016

Orbita nello spazio e definizione degli elementi kepleriani
Definizione di anomalia eccentrica, relazioni con l’anomalia vera, equazione di Keplero e sua 
soluzione con il metodo di Newton

–
–





S5 - Lezioni del 26 e 28 Ottobre 2016

Formulario per la soluzione numerica dl problema dei due corpi tramite l’equazione di Keplero
Rudimenti di FORTRAN

–
–





S6 - Lezioni del 2 e 4 Novembre 2016

Subroutines, Functions e programma principale per la soluzione numerica del problema dei due corpi 
tramite soluzione dell’equazione di Keplero.
Uso delle rotazioni in 2 dimensioni per il passaggio dal piano del moto all’orbita ai vettori posizione e 
velocità istantanea nel riferimento inerziale in 3D di partenza  

–

–







S7 - Lezioni del 9 e 11 Novembre 2016
(Mancano le foto alla lavagna dell’11 novembre)

Passaggio dall’orbita soluzione del problema ridotto ad un solo corpo ad un solo corpo alle orbite dei 
singoli corpi
Formulazione del problema dei tre corpi ristretto circolare piano

–

–





S8 - Lezioni del 16 e 18 Novembre 2016

Problema dei tre corpi cicalare piano: equazioni el moto nel riferimento inerziale; equazioni del moto 
nel riferimento rotante con al binaria; integrale di Jacobi; curve a velocità zero
Posizione del punto di equilibrio lagrangiano L1 situato tra il primario e il secondario della binaria 
lungo la linea che li congiunge

–

–





S9 - Lezioni del 23 e 25 Novembre 2016

Calcolo della posizione del punto di equilibrio di L1 usando il concetto di marea. Definizione di sfera 
di influenza
Calcolo dell’integrale di Jacobi della curva a velocità zero passante per il punto L1
Criterio di stabilità di Hill e sua applicazione agli asteroidi tra Marte e Giove
Definizione di marea e calcolo del potenziale mareale generato da un corpo puntiforme sulla 
superficie di un corpo esteso in un sistema di due corpi in orbita circolare

–

–
–
–





S10 - Lezioni del 30 Novembre e 2 Dicembre 2016
La lezione del 2 dicembre non si è tenuta per impegni della docente (tempo recuperato allungando al 
durata delle lezioni successive)

Calcolo delle accelerazioni di marea, componete radiale e componente traversa
Effetti marsali derivanti dal potenziale centrifugo

–
–



S11 - Lezioni del 7 e 9 Dicembre 2016

Altezza della marea e superficie di equilibrio in presenza di marea
Attrito della marea, diversi tipi di evoluzione orbitale derivanti dall’attrito di marea. Caso di sistemi co-
rototanti (satelliti che rivolgono sempre la stessa faccia al proprio pianeta, come al Luna alla Terra) 
ed evoluzione mareale  successiva alla co-rotazione  (la Terra rallenta la sua rotazione propria e la 
distanza Terra-Luna aumenta)
Il caso di Mercurio intorno al Sole
Mercurio e Venere non possono avere satelliti perché l’attrito di marea del sole su questi pianeti li 
rallenta e causa l’evoluzione orbitale distruttiva dei loro eventuali satellitiì

–
–

–
–





S12 - Lezioni del 14 e 16 Dicembre 2016

Derivazione delle equazioni di Eulero per il moto del corpo rigido intorno al proprio centro di massa
Applicazione delle equazioni di Eulero alla Terra assunta rigida, a forma di sferoide oblato (ellissoide 
di rivoluzione), isolata nello spazio e rotante attorno ad un asse che passa per il suo centro di massa 
ma non coincide esattamente con il suo asse di simmetria (calcolo del periodo di precessione libera, 
o precessione di Eulero)
Precessione della Terra (rigida, a forma si sferoide oblato, rotante) a causa della Luna e del Sole 

–
–

–










