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Formulario del corso ‘Fisica I: Meccanica e Teoria della Misura’ 
tenuto dal  Professor Giulio D’Agostini (CdL Informatica AA 2001/2002). 

 
Nota del redattore: questo breve formulario NON ha assolutamente la pretesa di essere esaustivo, è 
semplicemente un “concentrato” delle formule che sono state illustrate a lezione. Deve essere visto non 
come materiale idoneo per la propria preparazione, ma come un promemoria per la risoluzione degli 
esercizi. Infatti sono stati omessi i passaggi che necessitano conoscenze teoriche, in quanto si assume che 
chi sta preparando l’esame sia in possesso degli appunti: questo formulario NON completa gli appunti, li 
filtra… 
 
Cinematica e dinamica 
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Accelerazione: 
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Moto uniformemente accelerato: 
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Vettori 
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Vettore per scalare: 
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Prodotto scalare: zzyyxx vvvvvvvvvv 2121212121 cos ++== θrrrr

 
 
 
 
Prodotto vettoriale: ( )xyyxzxxzyzzy vvvvvvvvvvvvnvvvv 2121212121212121 ,,ˆsin −−−==× θ
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Principi della dinamica: 

1- Un oggetto persiste nel suo stato di quiete o di moto rettilineo uniforme se non è soggetto a 
forze. 

2- F=ma (a=F/m) 
3- A ogni azione corrisponde una reazione uguale e col segno contrario. 

 
 
 

Legge di gravitazione universale: 2
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Moto circolare a velocità costante: ( ){ ϕω
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Leggi di Keplero: 
1 – Traiettorie ellittiche, (sole è uno dei fuochi). 
2 – Velocità aureolare costante. 
3 – Il cubo dell’asse maggiore è proporzionale al quadrato del periodo. 
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Molla: 
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Pendolo: 
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Attrito statico: 
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Attrito cinematico: Nf CT µ=  
 
 
 
Mezzi viscosi: 
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Sistemi relativi:
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Quantità di moto: 
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Centro di massa: 
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Lavoro come variazione di energia cinetica: 
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Se il lavoro su un ciclo è 0 ⇒ forza conservativa 
 
 
 
 
Energie potenziali: 
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Gravitazionale: 
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Forza da energia potenziale: 
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Urto caso m1=m2=m: 
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Teoria della Misura 
 

Probabilità: definizione combinatoria (eventi equiprobabili): 
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Moda: valore più frequente 
 
 
Mediana: valore centrale del sort dei valori (media tra centrali se n dispari) 
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Assiomi della probabilità:  
1) 1)(0 ≤≤ EP  
2) 1)( =ΩP  ; 0)( =ΦP  

3) )()()( 2121 EPEPEEP +=∪  se Φ=∩ 21 EE  
 
 



 7

Proprietà derivate: 
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Distribuzione binomiale: 
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Distribuzione uniforme: 
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Passaggio al continuo 
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Distribuzione di Gauss: 
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Combinazione lineare di variabili casuali indipendenti 
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Misure 
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Estendendo a tante misure: 
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Fit 
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Modello lineare: y=mx+c 
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Casi: 
1 - σ costante (così) 
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4 – incertezze 
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