Velocitat 1 acceleracio angular

Acceleracions tangencial 1 centripeta
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Definicio del Centre de Masses
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El centre de masses d’un sistema de particules es mou com
una particula puntual de massa M, sota 1’acci6 de la forca

externa resultant que actua sobre el sistema.
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Moviment del Centre de Masses Moviment relatiu al Centre de Masses
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Rotacio

Les rotacions al voltant d'un eix fix son
L'orientaci6 d'un segment rectilini qualsevol
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Moviment general Dinamica del Solid Rigid
coplanari del S.R.
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El moviment d’un solid rigid es pot descomposar
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Xoc perfectament inelastic

Xoc en dues dimensions
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PARTICULA |S.R. TRANSLACIO| ROTACIO EIX FIX | CAS GENERAL S. R.
PUNTUAL (EIX INSTANTANI
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