
 1

Varie
Formulario di geometria piana: 

2

2
circonferenza

2

C r
A C r

C Ar

π

π π


 = ⋅ ⋅
⇒ = ⋅

 = =
 ⋅

 

Formulario di geometria solida: 
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 ⋅ ⋅

 = =⇒ ⋅ ⋅ ⋅


= ⋅ =

 = + ⋅ = ⋅ ⋅ ⋅ ⋅


= ⋅ = ⋅ ⋅
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 = ⋅ ⋅
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Equazione della retta: 
forma implicita 0     con , 0

0
forma esplicita      con 

ax by c a b
am
by mx q
cq
b

⇒ + + = ≠

 = − ≠⇒ = + 
 = −


 

Equazione della retta passante per un punto di coefficiente angolare assegnato: 
1 2 1

1 2
1 2 1

     con y y y y x x
x x x x
− −

= ≠
− −

 

( )' 'y y m x x− = ⋅ −

      con 0y mx q m= + ≠

 2 1
1 2

2 1

     con 

0 90
0 90

y y ym x x
x x x

m
m

α
α

∆ −
= = ≠
∆ −

> ⇔ < °
 < ⇔ > °  

Equazione della retta passante per due punti: 
1 21 1

1 22 1 2 1

     con 
y yy y x x
x xy y x x
≠− −

=  ≠− − 
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Vettore: possiede: 
1)modulo; 
2)direzione; 
3)verso; 

Modulo di un vettore: 
2 2 2
x y zr r r r= + +  

Componenti lungo gli assi di un vettore: 
( )
( )

x

y

r r Cos
r
r r Sin

α

α

 = ⋅


= ⋅

G modulo del vettore
     con

angolo tra il vettore e l'asse 
r

xα
 =


=
 

Prodotto scalare (“D” oppure “×”): 
Geometricamente: 

( )      con  angolo compreso tra i due vettoriA B A B Cos ϑ ϑ= ⋅ ⋅
JG JG
D  

Componenti cartesiane: 
( )
( )

,  ,  
  

,  ,  

x y z

x x y y z z

x y z

A A A A
A B A B A B A B

B B B B

= ⇒ = ⋅ + ⋅ + ⋅
= 

JG
JG JG
DJG  

N.B.: 
2A A A=
JG JG
D  

Prodotto vettoriale (“×” oppure “∧ ”): 
Geometricamente: 

( )Modulo

Direzione ortogonale al piano definito dai vettori  e 
Verso quello per cui la rotazione avviene in senso antiorario

A B A B Sin

A B

ϑ ⇒ × = ⋅ ⋅
 ⇒
 ⇒

JG JG

JG JG
angolo di cui deve
ruotare uno dei due

con 180  
vettori per
sovrapporsi all'altro

ϑ



< ° 

  

Componenti cartesiane: 

( )
( )

det

,  ,  
det

,  ,  

det

y z
x y z z y

y z

x y z x y z x z x
y z x x z

x y z x z xx y z

x y
z x y y x

x y

A A
C A B A B

B B
A A A A A A A A A A

A B C A B A B
B B B B B BB B B B

A A
C A B A B

B B

  
= = ⋅ − ⋅  

 
=     ⇒ = ⇔ = = ⋅ − ⋅    

=    
   = = ⋅ − ⋅   

JG
JG JG
DJG  

N.B.: il risultato è un vettore che è sempre ortogonale al piano definito dai vettori A
JG

e B
JG

, ed ha la 
proprietà di cambiare verso se si scambia l’ordine con cui i due vettori vengono moltiplicati: 

A B B A× = − ×
JG JG JG JG

 

Lavoro ed energia: 
B

A

k

L F S L F dS

L E U

= ∆ ⇔ =

∆ = ∆ = −∆

∫
JG JG JG JG
D D
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2k e
k

U q V
E q V m v q V

E U
∆ = − ⋅ ∆ 

⇔ ∆ = ⋅∆ ⇔ ⋅ ⋅ = ⋅ ∆∆ = −∆ 

G
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Unità di misura della cinematica: 

2Peso Newton 

Massa chilogrammi 

Velocità 

10 00

kg mp N
s

m kg
mv
s

kmx xh

⋅
= =

=

=

⋅

G

∼
36 00

2

10
36

Accelerazione 

m mxs s

ma
s

= ⋅

=
G

 

Unità di misura della dinamica: 

2

2

2

2

2

3

2

Forza Newton 

Lavoro Joule 

Energia Joule 

Potenza Watt 

Quantità di moto 

Impulso 

Densità 

Pressione Pascal 

kg mF N
s

kg mL J
s
kg mE J
s
JW W
s

kg mp
s

kg m NJ
s s

kgD
m

NP Pa
m

⋅
= =

⋅
= =

⋅
= =

= =

⋅
=

⋅
= =

=

= =

JG

JG

 Unità di misura dell’elettrostatica: 

( )

2

2

Carica Coulomb 

Forza Newton 

Intensità di corrente elettrica Ampere 

Campo elettrico 

Flusso 

Lavoro Joule 

Diff. di Potenziale elettrico Volt 

Forza elettromotr

Q C
kg mF N
s

CI A
s

N VE
C m

N
C m

L J
JV V
C

φ

=
⋅

= =

= =

= =

=
⋅

=

= =

JG

JG

2

ice Volt 

Densità di corrente 

JV
C

AJ
m

ε = =

=
 

Potenza Watt 

Resistenza Ohm 

Resistività 

P W V A
VR
A

mρ

= = ⋅

= Ω =

= Ω ⋅

 

Unità di misura dell’elettro-magnetismo: 

( )

2

2 2

Carica Coulomb 

Forza Newton 

Intensità di corrente elettrica Ampere 

Campo magnetico 

Flusso Weber 

Q C
kg mF N
s

CI A
s

N V s WbB
A m m m

WBφ

=
⋅

= =

= =

⋅
= = =

⋅

=

JG

JG

 


