Fisica 1 per studenti di chimica - Anno accademico 2014-2015 - Primo Semestre - Anna Nobili

25 Settembre 2014

-Considerazioni sul metodo scientifico di Galileo su cui si basa la fisica (esempi: legge di inerzia e
universalita della caduta libera)

-Importanza di usare le potenze di 10

-Sistema di misura internazionale (SI)

-Dimensioni delle grandezze fisiche: spostamento, velocita lineare, velocita angolare, accelerazione
lineare. Esempi: velocita angolare di rotazione della terra, velocita lineare di rotazione all'equatore







2 ottobre 2014

-Potenze di 10

-Sistema di coordinate cartesiane ortogonali

-Dimensioni delle grandezze fisiche: angoli, distanze/spostamenti, velocita lineare, velocita angolare,
accelerazione lineare, accelerazione angolare, quantita di moto lineare, quantita di moto angolare
(momento angolare).

-Esempi: misure di angoli in radianti; relazione tra dimensione lineare e dimensione angolare ad una certa
distanza (angolo sotteso da un oggetto di dimensioni lineari date visto da un osservatore ad una distanza
data); velocita angolare e velocita lineare della terra nella sua orbita intorno al sole


















9 Ottobre 2014

-Ulteriori grandezze fisiche; distinzione tra grandezze scalari e grandezze vettoriali

-Spostamento; velocita lineare; velocita angolare; accelerazione lineare; accelerazione angolare; quantita
di moto lineare; quantita di moto angolare; forza; momento di una forza; energia; potenza; energia per
unita di tempo e per unita di superficie; densita volumetrica (massa per unita di volume; es: densita
dell’acqua)

-Calcolo della luminosita del sole dalla misura della costante solare












16 Ottobre 2014
-Dimensioni lineari e dimensioni angolari (es: dimensioni angolari del disco del sole e del disco della luna

piena conoscendo le rispettive distanze da terra e i rispettivi raggi)

-Coordinate di un vettore in due sistemi di coordinate ruotati aventi la stessa origine e ruotati I'uno rispetto
all’altro di un dat angolo; caso piano, calcolo geometrico; matrice di rotazione e relazioni tra le coordinate

in forma matriciale (esempi di calcolo di matrici)

-Caso tridimensionale: rotazione attorno ad uno dei 3 assi coordinati e relativa matrice di rotazione










23 Ottobre 2014

-Sommario su rotazioni e matrici di rotazione in due e in tre dimensioni; un metodo semplice per stabilire
il segno

-Vettori: somma e differenza di vettori con la regola del parallelogrammo. Come sommare e sottrarre
correttamente i vettori. Esempi di moto curvilineo e in particolare di moto circolare uniforme (vettore
velocita e vettore accelerazione nel moto circolare uniforme)

-Prodotto scalare e prodotto vettore (modulo) e loro significato geometrico












30 Ottobre 2014

-Vettori: prodotto scalare, prodotto vettore, significato geometrico e proprieta. Esempi in fisica.
Scomposizione di un vettore in componenti. Versori. Versori degli assi coordinati; versori nel caso di
coordinate polari












6 Novembre 2014

-Richiami di trigonometria; concetto di fase ed esempi di sfasamenti; caso di angoli variabili linearmente
nel tempo




13 Novembre 2014

-Richiami sui numeri complessi; piano complesso, interpretazione geometrica e proprieta. Esponenziali
complessi e loro importanza

-Richiami sulle derivate. Derivate rispetto al tempo. Concetto di traiettoria e concetto di legge oraria.
Significato geometrico della derivata (caso della velocita e della accelerazione). Calcolo di alcune
derivate. Proprieta.









20 Novembre 2014

— Ancora su derivate ed integrali son riferimento al loro significato geometrico, al loro uso in Fisica e
alle regole principali che occorre conoscere


















4 Dicembre 2014

-Equazione del moto in un riferimento inerziale e sua soluzione
-Legge oraria

-Traiettoria
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11 Dicembre 2014
— Eq. del moto e loro integrazione; moto in assenza di forza
— Moto in presenza della forza gravitazionale (sulla superficie della Terra)
— Moto del proiettile















18 Dicembre 2014
— Studio dettagliato del moto del pendolo (in approssimazione di piccole oscillazioni)
— Riferimento inerziale e riferimento non inerziale
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