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di un corpo rigido . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 224
6.6 Le forze in meccanica del corpo rigido . . . . . . . . . . . . . . . . 228
6.7 Le equazioni cardinali per i corpi rigidi . . . . . . . . . . . . . . . . 230
6.8 Moti di un corpo rigido libero . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 233



iii

6.9 Moti di un corpo rigido soggetto a vincoli . . . . . . . . . . . . . . 235
6.10 Moti per inerzia . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 237
6.11 Descrizione di Poinsot dei moti per inerzia . . . . . . . . . . . . . . 244

Indice analitico 249




