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1) Il sistema di riferimento Cartesiano xy ruota ad una velocità angolare costante Ω rispetto al sistema inerziale
fisso XY , come indicato in Figura 1. Una particella di massa m si muove nel piano xy sotto l’azione di una
forza di componenti arbitrarie Fx(t) ed Fy(t). (i) Determinare le equazioni differenziali di moto della particella
nel sistema di riferimento xy. (ii) Risolvere nuovamente il problema nel caso in cui la particella sia vincolata a
muoversi lungo una scanalatura nel piano xy descritta dalla curva di equazioni x2+y2−R2 = 0, con R costante.

Figura 1: Particella in moto su un piano rotante.

2) La Figura 2 mostra lo schema funzionale di un satellite in cui il controllo di assetto è realizzato mediante i tre
volani (dischi omogenei spessi) calettati sui tre assi principali d’inerzia e baricentrici b1, b2 e b3 per il corpo
principale. I dischi ruotano attorno ad assi passanti per i loro baricentri e di simmetria assiale per i dischi
stessi. Le Ωi (i=1,2,3) rappresentano le velocità angolari relative del disco i-esimo rispetto al corpo principale,
mentre le ωi sono le componenti della velocità angolare del corpo principale in assi corpo. Naturalmente, i tre
volani saranno attuati da motori posizionati sul corpo principale del satellite (mediante coppie interne al sistema
complessivo, per questo non indicate in Figura).

Dopo aver scelto una parametrizzazione per l’orientazione del satellite, introdotto le opportune matrici d’inerzia
dei corpi e note le distanze (costanti) fra G ed i baricentri dei tre dischi, si calcoli: (i) la velocità angolare del
corpo principale del satellite; (ii) le velocità angolari di ciascun volano; (iii) l’energia cinetica complessiva del
sistema; (iv) scegliendo a piacere o la via Lagrangiana o le equazioni di Eulero, si ricavino le equazioni del moto
nell’ipotesi che il sistema sia soggetto alla sola azione delle coppie interne dei motori che portano in rotazione i
volani, senza che vi sia alcuna azione esterna applicata al satellite (satellite libero nello spazio).

Figura 2: Satellite controllato mediante volani.
















