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Presentazione dell’autore

Come gia annunciato, questa & la quinta opera autonoma
rispetto alla tetralogia precedente, da cui comunque trae
origine, che nasce sempre dalla ricerca della Verita.

Il primo lavoro é:

GALILEI E EINSTEIN

Riflessioni sulla teoria della relativita generale
La caduta libera dei gravi

La forma dei corpi solidi

Il secondo lavoro é:

ARCHIMEDE

Riflessioni sul principio dei corpi galleggianti

La forma dei corpi solidi

Il terzo lavoro é:

ARCHIMEDE - GALILEI - NEWTON - EINSTEIN

La forma dei corpi solidi
La forma dei contenitori dei fluidi

Disvelazione - Epifania



Il quarto lavoro é:

Riflessioni storiche della Fisica:

da Archimede, ..., Einstein a oggi.



Introduzione

Nel 4° lavoro ho comunicato che dalla ricerca storica della
Fisica erano emersi nuovi approfondimenti su:

a) studio dei corpi galleggianti;

b) studio dei corpi appesi - ruotanti.

In merito allo studio dei corpi galleggianti, per i quali
avevo gia redatto il 2° lavoro, con gli esperimenti in acqua
gia eseguiti, avevo osservato qualche cosa. Lo scopo di
arrivare alla nuova formulazione del principio di
galleggiamento di Archimede, da quella vigente

“Un corpo immerso in un liquido o in un aeriforme riceve
una spinta diretta dal basso verso I'alto uguale al peso del
volume del liquido o aeriforme spostato”

alla nuova derivante dalla mia scoperta scientifica “La
forma dei corpi solidi”

“Un corpo immerso in un liquido o in un aeriforme riceve
una spinta diretta dal basso verso l'alto uguale al peso del
liquido o aeriforme spostato, avente quella stessa forma
del corpo, calcolato nella posizione occupata dal corpo
stesso”

non mi ha fatto vedere quello che era manifesto.

Dopo questi tre anni e mezzo, durante il quale ho redatto
il 3° e 4° lavoro, impegnato nella nuova marcia del sale
per la Conoscenza per avere il confronto con la Comunita
Scientifica, ho riguardato le foto degli esperimenti gia
esequiti.



Pertanto, ho visto il fenomeno del galleggiamento nella
sua globalita e fatto gli altri nuovi esperimenti.

In merito allo studio dei corpi appesi - ruotanti, avevo gia
mostrato che I'equilibrio indifferente non esiste. Durante
tutta I'estate del 2019 il mio sforzo, “solo speculativo”, era
teso a vedere come si comportassero i corpi ruotanti:
altro che equilibrio indifferente.



Cap.l Studio dei corpi galleggianti

1.1 Etimologia

Come gia riportato nel 2° lavoro, scoprire deriva dal latino
Dis-coprire.

La particella Dis, come sappiamo, indica
allontanamento o senso contrario; coprire sta per
nascondere.

Nel caso specifico del mio percorso maieutico,
arricchito anche con i nuovi esperimenti eseguiti, non ho
portato alla luce nulla che fosse nascosto o coperto.

Ho trovato, ho scoperto quello che gia pur se osservato,
non era veduto.

1.2 Scoperte gia fatte

Lo studio organico del galleggiamento dei corpi, gia fatto

nel 2° lavoro e con gli esperimenti eseguiti, rispetto alle

conclusioni incomplete ed errate dei modelli teorici sia di

Archimede che di Stevino e Galilei, disvelava due

fenomeni:

1) il peso del corpo varia al variare della posizione con la
quale il corpo stesso & posto in acqua (non varia la
forma geometrica ma varia quella gravitazionale
perché cambia la distanza del centro di massa del
corpo dal piano di riferimento), cosa importante,
questo senza considerare la legge di attrazione
gravitazionale di Newton;



2) per lo stato di peso del corpo uguale alla spinta di
Archimede, esistono infinite posizioni di equilibrio
stabile  “corpo  sospeso in acqua®’, questo
contrariamente alla conclusione di Archimede che
prevedeva una sola posizione di equilibrio stabile a
pelo libero dellacqua, nonché a quelle errate di
Stevino e Galilei che prevedevano una sola posizione
di equilibrio indifferente a qualsiasi profondita.

Successivamente con il 3° lavoro, per la valenza
storica disvelavo che le conclusioni di Stevino e Galilei
non concordavano, ma erano in contrasto, con quelle di
Archimede.

1.3 Scoperte nuove
1.3.1 Tensione superficiale (che non € mia scoperta)

Il fenomeno della tensione superficiale ai tempi di Galilei
non era conosciuto.

Galilei, in occasione dello studio del galleggiamento
dei corpi (INTORNO ALLE COSE CHE STANNO IN SU
L'ACQUA O CHE IN QUELLA SI MUOVONO),
dedicava piu di meta di questo lavoro per controbattere la
tesi dei peripatetici secondo i quali per quei corpi di
“gravezza specifica” maggiore di quella dell’acqua, la loro
forma influenzava la possibilita di galleggiare o di
affondare.

Riporto alcune parti di tale studio, non tanto per
evidenziare che Galilei non conoscesse il fenomeno della
tensione superficiale, circostanza storicamente acclarata,
ma quanto per sviluppare la mia nuova scoperta
scientifica sul galleggiamento dei corpi, proprio in
relazione al fenomeno della tensione superficiale.



La Comunita Scientifica che in precedenza aveva
sviluppato gli studi relativi al fenomeno della tensione
superficiale, nonostante dopo circa cinque secoli, ha
lasciato immutati gli studi di Stevino e di Galilei; inoltre,
non ha constatato le contraddizioni e gli errori rispetto agli
studi di Archimede.

Le parti degli studi di Galilei sono:

- “Bisogna dunque, se noi vogliamo veder quello che
operi la diversita della figura, elegger prima una materia
per sua natura atta a penetrar la crassizie dell'acqua: e
per tale effetto € paruta loro opportuna una materia, la
qual, prontamente ridotta in figura sferica, vada al fondo;
ed hanno eletto l'ebano, del quale facendo poi una
piccola assicella, e sottile come e la grossezza d'una
veccia, hanno fatto vedere come questa, posata sopra la
superficie dell'acqua, resta senza discendere al fondo; e
facendo, all'incontro, del medesimo legno una palla non
minore d'una nocciuola, mostrano che questa non resta a
galla, ma discende. Dalla quale esperienza pare a loro di
poter francamente concludere, che la larghezza della
figura nella tavoletta piana sia cagione del non
discendere ella al basso, avvegnaché una palla della
medesima materia, non differente dalla tavoletta in altro
che nella figura, va nella medesima acqua al fondo. Il
discorso e l'esperienza hanno veramente tanto del
probabile e del verisimile, che maraviglia non sarebbe se
molti, persuasi da una certa prima apparenza, gli
prestassero il loro assenso: tuttavia io credo di potere
scoprire come non mancano di fallacia.”;

- “Ma perché io, nel far I'esperienza concernente alla
nostra contesa, ho eletta materia la qual penetra la
resistenza dell'acqua e in tutte le figure discende al fondo,
non possono gli avversari appormi difetto alcuno: anzi,
tanto ho io proposto modo piu esquisito del loro, quanto
che ho rimosse tutte l'altre cagioni dell'andare o non



andare al fondo, e ritenuta la sola e pura varieta di figure,
mostrando che le medesime figure tutte con la sola
alterazione d'un grano di peso discendono, il qual
rimosso, tornano a sormontare a galla. Non €& vero,
dunque (ripigliando I'esemplo da loro indotto), ch'io abbia
posto di volere esperimentar l'efficacia dell'acutezza nel
tagliare con materie impotenti a tagliare; anzi, con materie
proporzionate al nostro bisogno, poiché non sono
sottoposte ad altre varieta, che a quella sola che depende
dalla figura pit 0 meno acuta.”,

- “Ma esser nell'acqua vuol dire esser locato nell'acqua, e,
per la difinizione del luogo del medesimo Aristotile, esser
locato importa esser circondato dalla superficie del corpo
ambiente: adunque allora saranno le due figure
nell'acqua, quanto la superficie dell'acqua le abbraccera e
circondera. Ma quando gli avversari mostrano la tavoletta
d'ebano non discendente al fondo, non la pongono
nell'acqua, ma sopra l'acqua, dove, da certo impedimento
(che piu a basso si dichiarera) ritenuta, resta parte
circondata dall'acqua e parte dall'aria; la qual cosa é
contraria al nostro convenuto, che fu che i corpi debbano
esser nell'acqua, e non parte in acqua e parte in aria.”;

- “Ma se ella ha gia penetrata e vinta la continuazione
dell'acqua, ed e, di sua natura, della medesima acqua pit
grave, per qual cagione non séguita ella di profondarsi,
ma si ferma e si sospende dentro a quella picciola cavita
che col suo peso si e fabbricata nell'acqua? Rispondo:
perché nel sommergersi sin che la sua superficie arriva al
livello di quella dell'acqua, ella perde una parte della sua
gravita, e 'l resto poi lo va perdendo nel profondarsi e
abbassarsi oltre alla superficie dell'acqua, la quale intorno
intorno li fa argine e sponda; e tal perdita fa ella mediante
il tirarsi dietro e far seco discender l'aria superiore e a sé
stessa, per lo contatto, aderente, la quale aria succede a
riempier la cavita circondata da gli arginetti dell'acqua; si
che quello che in questo caso discende e vien locato
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nell'acqua, non e la sola lamina o tavoletta d'ebano, o di
ferro, ma un composto d'ebano e d'aria, dal quale ne
risulta un solido non piu in gravita superiore all'acqua,
come era il semplice ebano o 'l semplice oro.”.

Analizzando tali parti, in sintesi le conclusioni di Galilei

erano che:

1) la figura (forma) del corpo non influenza il fenomeno;

2) il corpo (lamina o tavoletta d'ebano), di gravita
superiore all’acqua, non affonda perché esso non &
posto nellacqua ma sopra [lacqua, con la
conseguenza che non & piu quello originario, ma & un
composto del corpo originario (lamina o tavoletta
d’ebano) con aria, per cui tale composto non € piu un
solido di gravita superiore a quella dell’acqua.

Che ci sia presenza d’aria (bollicine) & indiscutibile.

La presenza d’aria, comunque, si manifesta anche in
tutti gli stati: galleggiamento; sospensione in acqua,
affondamento.

Ancora una volta, quello che risalta con
preponderanza € I'influenza della forma dei corpi solidi.

Da ricerche effettuate, su internet e su diversi libri di
testo, risulta che la tensione superficiale € dovuta alle
forze di coesione che agiscono fra le molecole dell’acqua,
per cui € come se si presentasse una membrana elastica
o pellicola. Nel contempo contemporaneamente, quando
'acqua & a contatto con un corpo, subentra il fenomeno
della bagnabilita della superficie del corpo stesso, dovuto
alle forze di adesione con cui le molecole del liquido
aderiscono alla sua superficie di contatto.

Gli effetti della tensione superficiale e di bagnabilita si
manifestano in entrambi i versi della verticale:
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a) dall’alto verso il basso, quando la densita del corpo &
maggiore di quella media corrispondente dell’aria sulla
superficie terrestre; pertanto il corpo posto
staticamente sull’'acqua tende ad immergersi;

b) dal basso verso l'alto quando la densita del corpo &
minore di quella media corrispondente dell’aria sulla
superficie terrestre; pertanto il corpo posto
staticamente sul’acqua tende ad essere sospeso in
aria.

Alla luce di tutto cid, oggi la Comunita Scientifica
spiega che il fenomeno del non affondamento di un
corpo, la cui densita € maggiore di quella del liquido, &
dovuto al fatto che prima il corpo deve tagliare la
membrana elastica dellacqua: dopo a taglio avvenuto,
conseguentemente, il corpo affonda.

Come per la lamina o tavoletta d’ebano, gia prima
Galilei osservava che si genera un avvallamento; anche
oggi la Comunita Scientifica, in questi casi, conferma
questo avvallamento, visibile ad occhio nudo.

La Comunita Scientifica, chiarita questa particolarita
che, fino a oggi, ritiene presente solo per la fase iniziale
del contatto del corpo con I'acqua, ha lasciato immutato lo
studio del galleggiamento e affondamento dei corpi, con
tutte le incongruenze di cui prima, da una parte
Archimede e dall’altra Stevino e Galilei.

Ma é& una particolarita solo ed esclusivamente
presente per la fase iniziale del contatto del corpo con
'acqua?

1.3.2 Riformulazione del dizionario

Nel 2° lavoro riportavo quanto di seguito.
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“Dall'analisi dei vari dizionari consultati risulta che il
significato del verbo affondare, con specifico riferimento
al fenomeno fisico, € univoco: mandare a fondo. Pertanto
un corpo & affondato quando tocca il fondo del liquido
considerato.

Dall'analisi dei vari dizionari consultati risulta che il
significato del verbo galleggiare, con specifico riferimento
al fenomeno fisico, invece, non €& univoco ma &
contraddittorio, comprendente anche lo star sospeso in
aria.

Dallo studio del fenomeno fisico del galleggiamento —
affondamento, con riferimento all'aria e all'acqua, la
posizione di un corpo puo essere:

a) in aria;

b) sulla superficie terrestre o a pelo libero del liquido;

c) parzialmente al di sotto della superficie libera del
liquido, con la parte rimanente in aria;

d) totalmente al di sotto della superficie libera del liquido;

e) sul fondo del liquido con parte in acqua e parte in aria;

f) sul fondo del liquido ed interamente immerso.

Nel caso della posizione a) — in aria — il corpo pud
univocamente dirsi sospeso in aria.

Nel caso della posizione b) — sulla superficie terrestre
0 a pelo libero del liquido — la descrizione & questa
stessa.

Nel caso della posizione c) — parzialmente al di sotto
della superficie libera del liquido, con la parte rimanente
in aria — il corpo pud univocamente dirsi galleggiante.

Nel caso della posizione d) — totalmente al di sotto
della superficie libera del liquido — il corpo puo
univocamente dirsi sospeso in acqua (cid dal punto di
vista statico) o immerso (cid dal punto di vista dinamico:
corpo in movimento interamente al di sotto della
superficie libera del liquido.

Nel caso della posizione e) — sul fondo del liquido con
parte in acqua e parte in aria — il corpo puo univocamente
dirsi parzialmente affondato.
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Nel caso della posizione f) — sul fondo del liquido ed
interamente immerso — il corpo pud univocamente dirsi
affondato.

Per completezza faccio notare che il caso della
posizione e) — sul fondo del liquido con parte in acqua e
parte in aria — & stato fisico diverso dall'incaglio il quale si
verifica per acque meno profonde dell'immersione del
corpo galleggiante stesso: il disincaglio si pud ottenere
anche con il solo spostamento di pesi.”

Trattando ora del fenomeno della tensione superficiale
dei liquidi, con la bagnabilita della superficie del corpo,
necessitante una maggiore precisione di quella attuale
vigente, mi pongo la seguente domanda: in natura esiste
un corpo (realizzabile anche dall'uomo) che possa essere
uguale all'aria?

Mi pongo questa domanda perché per quei particolari
corpi (lamina o tavoletta d’ebano e similari), posti in
acqua si ha un avvallamento, ma comunque sempre con
una parte del corpo a contatto con laria (corpo non
affondato).

La risposta alla domanda “in natura esiste un corpo
(realizzabile anche dalluomo) che possa essere uguale
allaria” & no: cid, specialmente, per la mutevolezza
“divenire” dell’aria.

Pertanto, come gia evidenziato, appena avvenuto
staticamente il contatto tra il corpo e l'acqua, gli effetti
della tensione superficiale e di bagnabilita si
manifesteranno in uno dei versi della verticale:

1) dall'alto verso il basso, quando la densita del corpo &
maggiore di quella media corrispondente dell’aria sulla
superficie terrestre; pertanto il corpo posto
staticamente sull’acqua tende ad immergersi;

2) dal basso verso l'alto quando la densita del corpo &
minore di quella media corrispondente dell’aria sulla
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superficie terrestre; pertanto il corpo posto
staticamente sul’acqua tende ad essere sospeso in
aria.

Pertanto il precedente caso b) “a pelo libero del
liquido”, quindi con contatto del corpo con I'acqua, per cui
si manifestano gli effetti della tensione superficiale e di
bagnabilita, pud dirsi:

1) corpo galleggiante, come il successivo caso c),
quando la densita del corpo &€ maggiore di quella
media corrispondente dellaria sulla superficie
terrestre; pertanto il corpo posto staticamente
sull’acqua tende ad immergersi;

2) corpo sospeso in aria, come il precedente caso a),
quando la densita del corpo € minore di quella media
corrispondente dell’aria sulla superficie terrestre;
pertanto il corpo posto staticamente sull’acqua tende
ad essere sospeso in aria.

1.3.3 Riflessioni sulle foto prima fatte ma non pubblicate

Le foto sono quelle ora riportate su youtube nel link “foto
prima fatte ma non pubblicate”.

Ma perché in quella occasione non avevo visto quello
che sto vedendo adesso?

Come nel 2° lavoro, la risposta & sempre la stessa:
“‘ogni tappa concretizza le premesse per la tappa
successiva’.

Quegli esperimenti riguardavano sei corpi aventi la
stessa massa ma forma diversa:

1) tappo di sughero, di forma prossima alla cilindrica (nel
caso in oggetto con diametro minore dell’altezza),
appesantito con puntine metalliche e calamite poste
alla base del cilindro, realizzando cosi un solo corpo
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2)

tipo “1”; in questo modo il corpo in acqua resta in
posizione tendente verticale;

stesso tappo di sughero, di forma prossima alla
cilindrica (nel caso in oggetto, sempre con diametro
minore dell'altezza), appesantito con le stesse
puntine metalliche e calamite ora poste sulla
superficie del cilindro a diverse altezze, realizzando
cosi altri cinque corpi tipo “2”; in questo modo i corpi
in acqua assumono posizioni diverse (i corpi n.1, n.2
e n.4 posizioni diversamente inclinate; i corpi n.3 e n.5
posizione tendente alla orizzontale).

Quando i corpi sono posti sulla superficie dell’acqua,

quello del tipo “1” ha la distanza del suo centro di massa
rispetto alla superficie dellacqua stessa maggiore di
quella di qualsiasi dei tipi “2”: d¢1 > deo.

Pertanto il peso del corpo tipo “1” &€ sempre minore di

quello di qualsiasi dei tipi “2”: P¢1 < Pea.

Con quegli esperimenti evidenziavo gli effetti della mia

scoperta scientifica “La forma dei corpi solidi’:

a)

b)

il tappo di sughero, corpo tipo “1”, posto in acqua in
posizione tendente verticale, pian piano (per attenuare
quanto piu & possibile gli effetti dinamici) lasciato in
caduta libera, prima raggiungeva una certa quota
d'immersione (effetto dinamico), dopo tornava in su e
si stabilizzava in una posizione galleggiante prossima
al pelo libero dell’acqua;

gli altri cinque tappi di sughero, corpi tipo “2”, posti in
acqua, pian piano (per attenuare quanto piu &
possibile gli effetti dinamici) lasciati in caduta libera,
prima si stabilizzavano in una posizione galleggiante
prossima al pelo libero dell’acqua (i corpi n.1, n.2 e
n.4 con posizioni diversamente inclinate; i corpi n.3 e
n.5 con posizione tendente alla orizzontale); cosa
importante, nuova e inspiegabile, solo dopo che
esercitavo su tutti e cinque i corpi una leggera forza
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verso il basso, fino a portarli completamente al di sotto
del pelo libero dellacqua, tutti e cinque i corpi
continuavano la loro caduta libera fino a toccare il
fondo del contenitore.

Lo stato finale del corpo tipo “1” (corpo galleggiante) e
quelli dei cinque corpi tipo “2” (dopo aver esercitato una
leggera forza verso il basso, corpi sul fondo; nel proseguo
di questo lavoro approfondird lo stato di ultima posizione
di corpo sospeso in acqua con quella di corpo affondato)
sono congruenti con gli effetti della mia scoperta
scientifica “La forma dei corpi solidi”.

Infatti il corpo tipo “1” &€ corpo galleggiante, mentre gli
altri cinque corpi tipo “2” sono corpi sul fondo:
ricordiamoci P¢i < Pc,.

Prima di aver esercitato una leggera forza verso il
basso, perd, come spiegare lo stato di posizione
galleggiante prossima al pelo libero dell’acqua (i corpi n.1,
n.2 e n.4 con posizioni diversamente inclinate; i corpi n.3
e n.5 con posizione tendente alla orizzontale)?

Che cosa impediva ai cinque corpi tipo “2” di andare
al fondo, prima di aver esercitato una leggera forza verso
il basso?

In questo nuovo fenomeno, la mia scoperta scientifica
“La forma dei corpi solid”, ha un’influenza?

1.3.4 Riflessioni sul video altri esperimenti

Il video degli altri esperimenti riguarda:
1) una lametta da barba posta in acqua;
2) un righello di plastica posto in acqua;
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3) una lametta da barba posta sul fondo di un
contenitore senza acqua, dopo pian piano si versa
acqua;

4) un righello di plastica posto sul fondo di un contenitore
senza acqua, dopo pian piano si versa acqua;

5) una bottiglietta di plastica posta in acqua.

Una lametta da barba delicatamente posta in acqua,
in posizione tendente orizzontale, galleggia. In modo
analogo, un righello di plastica delicatamente posto in
acqua, in posizione tendente orizzontale, galleggia.

Come gia evidenziato, la Comunita Scientifica spiega
che il fenomeno del non affondamento di un corpo, la cui
densita & maggiore di quella del liquido, & dovuto al fatto
che prima il corpo deve tagliare la membrana elastica
dell’acqua: dopo a taglio avvenuto, conseguentemente, il
corpo affonda.

Ma & proprio cosi come fino a oggi ritiene la Comunita
Scientifica?

No, non & cosi. Quello che gia avevo visto, con le foto
prima fatte ma non pubblicate, in merito agli esperimenti
fatti con i corpi tipo “1” (n.1) e tipo “2” (n.5) mi hanno
guidato a fare questi nuovi esperimenti.

1.3.4.1 Lametta da barba posta in acqua

Come pud ben vedersi, la lametta posta staticamente
sullacqua galleggia, generando un avvallamento. La
lametta & in parte bagnata dallacqua “parte immersa in
acqua” e, quindi, con la parte restante a contatto con
'aria. La lametta ha gia tagliato la membrana elastica
dellacqua, ma ancora non affonda. |l dislivello esistente
tra il piano orizzontale tangente al lembo superiore del
pelo libero dellacqua e il piano orizzontale della lametta a
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contatto con l'aria, dipende dalle tre forze che entrano in

gioco:

1) peso della lametta verticale verso il basso;

2) spinta di Archimede verticale verso l'alto;

3) la forza risultante totale degli effetti della tensione
superficiale e di bagnabilita, essa & una resistenza
che si oppone allabbassamento del corpo, quindi &
verticale verso I'alto come la spinta di Archimede.

A riprova che lo stato della lametta &€ quello sopra
descritto, ho esercitato una forza, con effetto eccentrico,
verso il basso, pian piano crescente, che ha causato una
maggiore parte immersa da un lato, in posizione inclinata.
Al diminuire, fino al cessare, di questa forza, lo stato della
lametta & ritornato quello di prima. Pertanto il fenomeno &
elastico e reversibile. Successivamente ho riprovato
'esperimento aumentando la forza fino al punto che ha
determinato I'immersione totale della lametta, senza piu
ritorno allo stato iniziale.

Ancora una volta, ho rifatto I'esperimento caricando la
lametta con graffette metalliche. In modo analogo, man
mano, la parte immersa & aumentata, in posizione
inclinata, fino ad avere I'immersione totale della lametta
con la posa della quarta graffetta.

Infine ho rifatto un ulteriore esperimento, a sgombrare
ogni residua perplessita per chi ancora fosse dubbioso e
incredulo. Ho posto la lametta direttamente entro 'acqua
con una certa inclinazione. Quindi, la membrana elastica
€ gia inconfutabilmente tagliata, eppure la lametta si
stabilizza e galleggia in posizione orizzontale. Solo con
un’altra inclinazione maggiore di prima la lametta si
immerge totalmente.

1.3.4.2 Righello di plastica posto in acqua
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Anche con questo nuovo corpo, come pud ben vedersi, il
righello posto staticamente sullacqua galleggia,
generando un avvallamento. Il righello & in parte bagnato
dallacqua “parte immersa in acqua” e, quindi, con la
parte restante a contatto con laria. Il righello ha gia
tagliato la membrana elastica del’acqua, ma ancora non
affonda. Il dislivello esistente tra il piano orizzontale

tangente al lembo superiore del pelo libero dell’acqua e il

piano orizzontale del righello a contatto con l'aria, come

prima, dipende dalle tre forze che entrano in gioco:

1) peso del righello verticale verso il basso;

2) spinta di Archimede verticale verso I'alto;

3) la forza risultante totale degli effetti della tensione
superficiale e di bagnabilita, essa & una resistenza
che si oppone all’abbassamento del corpo, quindi &
verticale verso I'alto come la spinta di Archimede.

A riprova che lo stato del righello & quello sopra descritto,
ho esercitato una forza, con effetto eccentrico, verso |l
basso, pian piano crescente, come prima con la lametta,
che ha causato una maggiore parte immersa da un lato,
in posizione inclinata. Al diminuire, fino al cessare, di
questa forza, lo stato del righello & ritornato quello di
prima. Pertanto il fenomeno & elastico e reversibile.
Successivamente ho riprovato I'esperimento aumentando
la forza fino al punto che ha determinato I'immersione
totale del righello, senza piu ritorno allo stato iniziale.

1.3.4.3 Lametta sul fondo di un contenitore senza acqua

Come pud ben vedersi, la lametta da barba posta sul
fondo di un contenitore senza acqua, dopo quando pian
piano si versa acqua, essa galleggia allo stesso identico
modo di cui in precedenza quando la lametta & stata
posta staticamente sull’acqua.

1.3.4.4 Righello sul fondo di un contenitore senza acqua
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Ancora una volta, come pud ben vedersi, il righello di
plastica posto sul fondo di un contenitore senza acqua,
dopo quando pian piano si versa acqua, esso galleggia
allo stesso identico modo di cui in precedenza quando |l
righello & stato posto staticamente sull’acqua.

1.3.4.5 Bottiglietta di plastica posta in acqua

Al fine di far vedere gli effetti della tensione superficiale e
di bagnabilita, questa volta con direzione verticale ma con
verso dal basso verso l'alto, fenomeno che si verifica
quando la densita del corpo € minore di quella media
corrispondente dellaria sulla superficie terrestre,
palloncino gonfiato con gas piu leggero dell’aria, che non
ho a portata di mano, ho utilizzato una bottiglietta di
plastica sulla quale ho esercitato una forza verso l'alto
come se fosse la spinta di Archimede sul palloncino.

L'entita e forma della massa d’acqua che resta a
contatto con la bottiglietta di plastica (similmente il
palloncino) dipende dalle tre forze che entrano in gioco:

1) peso della bottiglietta di plastica (similmente il
palloncino) verticale verso il basso;

2) spinta di Archimede verticale verso l'alto;

3) la forza risultante totale degli effetti della tensione
superficiale e di bagnabilita, essa &€ una resistenza
che si oppone all'innalzamento del corpo, quindi &
verticale verso il basso come il peso, questa volta di
verso opposto alla spinta di Archimede.

1.3.4.5 Risposte alle precedenti domande

Dall’osservazione degli esperimenti eseguiti, dopo aver
visto e riflettuto, ora sono in grado di rispondere alle
domande che in precedenza mi ero posto.
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La risposta per tutte é:

contrariamente a quanto fino a oggi esposto dalla
Comunita Scientifica che ritiene il fenomeno della
tensione superficiale e di bagnabilita presente solo
per la fase iniziale del contatto del corpo con I’'acqua,
invece, tale fenomeno é presente per tutto lo stato di
contatto del corpo contemporaneamente con I'acqua
e con l’aria.

Pertanto, ancora una volta, la mia scoperta scientifica
“La forma dei corpi solidi’, ha influenza anche su tale
nuova scoperta, perché cambia il perimetro del contorno
bagnato (se misuriamo la tensione superficiale in Newton
al metro lineare N/ml) o la superficie della parte bagnata
(se misuriamo la tensione superficiale in Joule al metro
quadrato J/mq).

1.3.4.6 Analisi corpo sospeso — corpo affondato

Osservando gli esperimenti eseguiti, quelli gia pubblicati e

i nuovi, si pud osservare e dedurre che:

1) il corpo pud essere posto in acqua, per poi essere
lasciato in caduta libera, in qualsiasi posizione
(infinite) in ognuna delle quali ha un certo peso; a
seconda della forma questa posizione pud essere
mantenuta oppure no capovolgendosi per motivi di
stabilita;

2) il corpo resta sospeso in acqua a qualsiasi profondita
(infinite);

3) il corpo tocca il fondo, un punto di contatto, ma se su
di esso si esercita una forza, in qualsiasi punto, il
corpo ruotando attorno al punto di contatto continua
ad abbassarsi (infiniti abbassamenti sia del centro di
massa che del conseguente centro di gravita) fino a
quando il contatto non avviene anche in un secondo
punto, per cui si realizza un asse di rotazione,
pertanto il corpo ora ruotando attorno a quest’asse
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continua ad abbassarsi (sempre ulteriori infiniti
abbassamenti sia del centro di massa che del
conseguente centro di gravita), fino a quando |l
contatto non avviene almeno in un altro terzo punto,
realizzandosi cosi il piano di contatto definitivo (con
limpossibilita di ulteriori abbassamenti sia del centro
di massa che del conseguente centro di gravita). Le
posizioni assunte dal corpo con l'azione di una forza
variabile, sono analoghe a quelle possibili di infiniti
altri corpi di peso man mano crescente, ottenuti
appesantendo sempre piu il primo originario.

Fino a quando il contatto non avviene per almeno tre
punti, piano di contatto, il corpo essendo in equilibrio
stabile (questo & un ulteriore altro motivo per cui
l'equilibrio non pud essere indifferente, come
erroneamente teorizzato da Stevino e Galilei) per essere
il suo peso uguale alla spinta di Archimede “peso
apparente nullo”, non esercita direttamente nessun peso
sul fondo.

Pertanto, fermo restante [I'impossibilita di poter
osservare un piano in natura, fino a quando il contatto del
corpo con il fondo non avviene per un piano di contatto, il
corpo € “sospeso in acqua’.

1.4 Formulazione nuova scoperta scientifica
La formulazione della nuova scoperta scientifica é:

il fenomeno della tensione superficiale e di bagnabilita
del contatto del corpo con lacqua, € presente con
continuita, dall’inizio alla fine, per tutto lo stato di contatto
del corpo contemporaneamente con I'acqua e con laria.
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La conoscenza di questo nuovo fenomeno comporta,
di conseguenza, una nuova stesura organica dello studio
dei corpi galleggianti.

In forza di questa nuova rivoluzionaria scoperta
scientifica, non posso non esprimere un severo giudizio di
biasimo nei confronti di alcuni autori di testi universitari di
fisica che:

1) presentano il principio di galleggiamento di Archimede
come se fosse il suo studio originale quando, invece,
€ un tutt’altro modello teorico “vaso superficiale” fatto
da Stevino;

2) omettono, cosa questa ancora piu grave, il caso di
equilibrio indifferente, teorizzato da Stevino, in cui
dovrebbe trovarsi il corpo quando la sua densita &
uguale a quella dell’acqua.

Perché queste omissioni?
Questi Autori hanno avuto paura della Verita?

La Storia della Fisica non deve avere vuoti, non ci
devono essere omissioni.

L'Amore della Ricerca della Verita per la Conoscenza
mi da forza con pace e serenita.

Questo “nuovo organico studio dei corpi galleggianti”
per conoscere sperimentalmente la natura, per quello che
man mano si puo, in visione approssimativa, vuole essere
le fondamenta di riferimento per altri studi, per la triplice
valenza:

1) maggiore precisione raggiunta;

2) assenza di assurdi ed inesistenti principi di natura,
quale €& I'equilibrio indifferente;

3) riferimento su un modello sperimentale reale.
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Per questo, a differenza delle conclusioni ottenute con
modelli teorici, sia di Archimede da una parte e Stevino
con Galilei dall’'altra, in forza dei conseguenti risultati
sperimentali, con questo nuovo studio €& possibile
costruire il passo successivo che & lo studio dei “corpi
appesi — ruotanti”, in sostituzione degli errati postulati di
Archimede sulla leva.

Come riportato nel 4° lavoro, gli errati postulati di
Archimede sulla leva, tuttora vigenti, sono aggravati dai
successivi errori secolari unitamente a quelli di oggi.

Tante altre pagine potranno essere scritte con il
contributo di quanti riusciranno a liberarsi dai lacci del
potere, da pre-giudizi e da una limitata “conoscenza
istintiva errata”, in forza di un nuovo modo di vedere e
sentire comune, aventi come fondamenta il confronto
democratico e scientifico.

Senza giganti: né maestri e né discepoli.
1.5 Nuova stesura dello studio dei corpi galleggianti

Sempre nello spirito dei miei precedenti lavori, lo studio &
condotto in visione approssimativa.

In considerazione che il comportamento di un corpo

immerso in aria & diverso da quello in acqua, bisogna
eseguire lo studio separatamente.
Inoltre, considerato che si introducono fenomeni nuovi,
necessitano studi specialistici di laboratorio per
conoscere le caratteristiche dell’acqua e di qualsiasi altro
liquido, del materiale e della forma costituente |l
contenitore, della tensione superficiale e bagnabilita del
liquido in relazione alla natura dei corpi con il quale pud
venire a contatto.
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1.5.1 Corpi in acqua

Gli esperimenti eseguiti mostrano che il fenomeno ¢ stato

studiato con tutte e tre le modalita possibili:

1) caduta libera verticale con corpo posto in acqua
staticamente a pelo libero, “visione di Aristotele”,

2) corpo posto sul fondo del contenitore vuoto, dopo pian
piano riempito, “visione di Galiler;

3) corpo posto al di sotto del pelo libero dellacqua,
“visione di Stevino”.

Con le definizioni gid in precedenza formulate, un
COrpo puo essere in;
1) “stato di galleggiamento”, quando esso si trova
parzialmente al di sotto della superficie libera del liquido,
con la parte rimanente in aria;
2) “stato di sospeso in acqua’, quando esso si trova
totalmente al di sotto della superficie libera del liquido, pur
se toccando il fondo ma non per un piano di contatto;
3) “stato di affondato”, quando esso si trova sul fondo
per il piano di contatto.

Riporto la mia nuova formulazione del principio di
Archimede in acqua:
“Un corpo immerso in un liquido riceve una spinta diretta
dal basso verso l'alto uguale al peso del liquido spostato,
avente quella stessa forma del corpo, calcolato nella
posizione occupata dal corpo stesso’.

Inoltre, riporto anche la mia nuova formulazione del
principio di Archimede in aria:

“Un corpo immerso in un aeriforme riceve una spinta
diretta dal basso verso l'alto uguale al peso dell’aeriforme
spostato, avente quella stessa forma del corpo, calcolato
nella posizione occupata dal corpo stesso”.
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Le forze da considerare sono:

1) la forza peso del corpo;

2) la spinta di Archimede, calcolata con la nuova
formulazione;

3) la risultante totale della tensione superficiale e di
bagnabilita.

Quando il corpo & parte in acqua e parte in aria, sono
contemporaneamente presenti le due spinte di
Archimede, in acqua e in aria.

1.5.1.1 Stato di galleggiamento

Quando il corpo & in acqua in “stato di galleggiamento”
sono presenti tutte e tre le forze.

Pertanto, un corpo & in “stato di galleggiamento”
quando il suo peso (P.) € minore della somma tra la
spinta di Archimede in acqua (SAx) e in aria (SAa) con la
risultante totale della tensione superficiale e di bagnabilita
(Rtsb):

Pc < SAac + SAar + Rtsb -

1.5.1.2 Stato di sospeso in acqua

Quando il corpo € in acqua in “stato di sospeso in acqua’
sono presenti soltanto la forza peso (P.) del corpo e la
spinta di Archimede in acqua (SAa), questo perché non
c’eé nessun fenomeno di tensione superficiale e di
bagnabilita.

Pertanto, un corpo € in “stato di sospeso in acqua”
quando il suo peso (P.) & uguale alla spinta di Archimede
in acqua (SAx):

P = SAxc .
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1.5.1.3 Stato di affondato

Quando il corpo € in acqua in “stato di affondato ” sono
presenti soltanto la forza peso (P.) del corpo e la spinta di
Archimede in acqua (SAa), questo perché, anche in
questo stato, non c’€ nessun fenomeno di tensione
superficiale e di bagnabilita.

Pertanto, un corpo & in “stato di affondato ” quando il
suo peso (P.) € maggiore della spinta di Archimede
(SA):

P.> SA..

1.5.2 Corpi in aria

Gli esperimenti eseguiti mostrano che il fenomeno ¢é
possibile studiarlo solo come corpo “sospeso in aria’.

Si possono presentare due casi:
1) corpo a contatto con il pelo libero dell’acqua;
2) corpo staccato dal pelo libero dell’acqua.

Riporto la mia nuova formulazione del principio di
Archimede in aria:
“Un corpo immerso in un aeriforme riceve una spinta
diretta dal basso verso l'alto uguale al peso dell’aeriforme
spostato, avente quella stessa forma del corpo, calcolato
nella posizione occupata dal corpo stesso”.

Le forze da considerare sono:

1) la forza peso del corpo;

2) la spinta di Archimede in aria, calcolata con la nuova
formulazione;

3) la risultante totale della tensione superficiale e di
bagnabilita.

1.5.2.1 Corpo a contatto con il pelo libero dell’acqua
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Quando il corpo € in aria in “stato a contatto con il pelo
libero dell’acqua” sono presenti tutte e tre le forze.

Pertanto, un corpo €& in “stato di a contatto con il pelo
libero dell’acqua” quando la spinta di Archimede (SAa) €
minore della somma tra il suo peso (P.) e la risultante
totale della tensione superficiale e di bagnabilita (Ris):
SAar < Pc + Rtsb .

O anche, in modo equivalente, un corpo € in “stato di
a contatto con il pelo libero dell'acqua” quando il suo peso
(P.) € maggiore della differenza la spinta di Archimede
(SAx) e la risultante totale della tensione superficiale e di
bagnabilita (Res):
Pc > SAar = Rtsb

1.5.2.2 Corpo staccato dal pelo libero dell'acqua

Quando il corpo € in aria in “stato staccato dal pelo libero
dell’acqua” sono presenti soltanto la forza peso (P.) del
corpo e la spinta di Archimede in aria (SAa), questo
perché non c’é nessun fenomeno di tensione superficiale
e di bagnabilita.

Pertanto, un corpo & in “stato di staccato dal pelo
libero dell’acqua” quando il suo peso (P.) € uguale alla
spinta di Archimede (SA4):

P. = SAx .

1.6 Le fondamenta

La Conoscenza, a partire anche da Aristotele, Archimede,
Leonardo da Vinci, Stevino, Galilei, per conoscenza
istintiva errata, fino a Newton, Lagrange, Einstein ed a
0ggi, con 'accumularsi di errori su errori sempre piu gravi,
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richiamando le definizioni del 4° lavoro, & fondata sui

postulati:

1) il peso (prima gravezza) di un corpo € immutabile;

2) la forma dei corpi solidi non influenza il suo peso
(prima gravezza);

3) la forma dei corpi solidi non causa la possibile
variazione dell’affondare o del galleggiare di tali corpi.

La visione diretta dei risultati sperimentali conseguiti
con il nuovo studio organico dei corpi galleggianti,
peraltro senza nemmeno considerare la legge di
attrazione gravitazionale universale di Newton, disvela:

1) il peso di un corpo €& variabile; esso aumenta al
diminuire della distanza del suo centro di massa dalla
superficie terrestre o dal piano di riferimento;

2) la forma dei corpi solidi influenza il loro peso (prima
gravezza); pertanto il peso di un corpo, anche se
posto nello stesso punto della superficie terrestre o di
un piano di riferimento, al variare della sua posizione
cambia, ci0 pur se non variando la sua forma
geometrica, ma variando invece quella gravitazionale,
questo perché varia la distanza del suo centro di
massa dalla superficie terrestre o dal piano di
riferimento; inoltre il peso di un corpo varia anche al
mutare della sua forma geometrica che
conseguentemente fa variare quella gravitazionale;

3) la forma dei corpi solidi causa la possibile variazione
dell’'affondare o del galleggiare di tali corpi;

4) la forma dei corpi solidi causa la variazione del valore
della tensione superficiale e di bagnabilita;

5) i liquidi posti nei contenitori non sono in quiete perché
varia la loro densita;

6) i corpi, la cui densita &€ maggiore di quella media
corrispondente dell’aria sulla superficie terrestre, posti
in tale superficie terrestre o su un piano di riferimento
sono corpi vincolati “corpi appoggiati”;
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7) i corpi, la cui densita & maggiore di quella media
corrispondente dell’aria sulla superficie terrestre,
spostati dalla superficie terrestre o dal piano di
riferimento, lasciati liberi sono in “caduta libera”.

Al capitolo successivo, con la sola “Maieutica”,
eseguird lo “Studio dei corpi appesi — ruotanti” in forza
delle “Nuove Fondamenta’.

Tante altre pagine potranno essere scritte con il
contributo di quanti riusciranno a liberarsi dai propri lacci
illusori, da pre-giudizi e da una limitata “conoscenza
istintiva errata”, costruendo un nuovo modo di vedere e
sentire comune, avente come fondamenta il confronto
democratico e scientifico.

Senza giganti: né maestri e né discepoli.
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Cap.ll Studio dei corpi appesi — ruotanti

2.1 Premessa

Fino ad oggi si ritiene che I'equilibrio di un corpo possa
essere stabile, instabile e indifferente.

L'equilibrio & stabile se il corpo allontanato di poco da tale
posizione ritorna nella posizione iniziale.

L'equilibrio & instabile se il corpo allontanato di poco da
tale posizione si allontana sempre piu da tale posizione.
L'equilibrio & indifferente se il corpo allontanato da tale
posizione resta nella nuova posizione.

Nei lavori precedenti avevo gia dimostrato che
I'equilibrio indifferente in natura non esiste, questo per i
corpi appoggiati (piano orizzontale anche nel modello
teorico di terra perfettamente sferica ed uniforme) e nel
galleggiamento dei corpi.

Perché non avevo visto che I'equilibrio indifferente in
natura non esiste neanche per i corpi appesi, “non
sospesi”’, (men che meno nel modello teorico di terra
perfettamente sferica ed uniforme)?

Come nel 2° lavoro, la risposta & sempre la stessa:
“‘ogni tappa concretizza le premesse per la tappa
successiva’.

2.2 Studio attuale dei corpi sospesi
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Per la terra (campo gravitazionale non uniforme) &
adottato il modello teorico di terra sferica uniforme
(campo gravitazionale radiale uniforme). Come da ipotesi
di Archimede, inoltre, le verticali delle forze peso dei corpi
considerati nelle varie posizioni di rotazione sono assunte
come rette parallele. Si prescinde da ogni forma d’attrito e
di resistenza del mezzo.

Riporto sinteticamente lo studio dei corpi sospesi, con le
modalita adottate dai libri di testo attuali.

Intanto, faccio subito notare che la dizione corpi
“sospesi” € errata, in quanto la parola sospeso implica
che il corpo & libero. Come abbiamo gia visto, pertanto,
un corpo libero pud essere “sospeso in aria” o “sospeso
in acqua”. Nel proseguo userd0 sempre e solo “corpo
appeso’, utilizzando il termine punto di appensione.

Come 2500 anni fa, fino a oggi, nellipotesi di
distribuzione uniforme di massa, lo studio & condotto
ritenendo, erroneamente, che i tre punti baricentro, centro
di massa e centro di gravita coincidono. Dopo Newton, la
Comunita Scientifica, pur sapendo che il peso varia, ha
continuato a sviluppare i nuovi studi o a ritenere inalterati
quelli antecedenti a Newton (Archimede, Stevino, Galilei),
sempre ritenendo che la forma dei corpi solidi non ne
modifica il peso, cosi resta immutabile: nulla & cambiato.

Pertanto, nell'ipotesi di distribuzione uniforme di
massa, quello che si conosce a priori non & altro che il
baricentro geometrico, “centro geometrico”, che quindi
coincide con il centro di massa. A sua volta, come gia
detto, nellipotesi di peso immutabile, il centro di massa
coincide con il centro di gravita. Inoltre, ricordiamoci che
per definizione la forza peso € applicata nel centro di
gravita.
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Quale che sia la forma del corpo, considerato
prevalentemente piano, condotta la verticale per il punto
di appensione (non sospensione), tale punto di
appensione pud essere al di sopra, al di sotto e
coincidente con il centro di gravita.

Si ha condizione di equilibrio quando la direzione
verticale della forza peso “P” passa per il punto di
appensione; pertanto il centro di gravita e il punto di
appensione sono sulla stessa verticale. In tal caso |l
braccio “b,” della forza peso €& nullo. Pertanto &€ anche
nullo il momento della forza peso “M,”:

M, =P b,=0.

Quando il corpo € in equilibrio, il suo centro di gravita
e nella posizione piu vicina possibile alla terra.

Esaminiamo le condizioni di equilibrio stabile, di
equilibrio instabile e di equilibrio indifferente: il punto di
appensione e il centro di gravita sono sulla stessa
verticale.

Si ha I'equilibrio stabile quando il punto di appensione
€ al di sopra del centro di gravita.
Si ha I'equilibrio instabile quando il punto di appensione &
al di sotto del centro di gravita.
Si ha [lequilibrio indifferente quando il punto di
appensione & coincidente con il centro di gravita.

Consideriamo corpi a struttura prevalentemente piana,
per esempio un righello a forma rettangolare. Inoltre si
considerano le verticali come rette parallele.

2.2.1 Equilibrio stabile
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Tale equilibrio stabile viene cosi dimostrato, vedasi la
figura 1 che il lettore potra disegnare.

In condizione di equilibrio, righello in posizione
verticale, il punto di appensione “A” e il centro di gravita
“G” sono sulla stessa verticale: il punto di appensione “A”
e al di sopra del centro di gravita “G”. Il peso “P”
(applicato nel centro di gravita “G”) e la reazione vincolare
“R” (applicata nel punto di appensione “A”), aventi questa
verticale come stessa retta d’azione, sono uguali ed
opposti, con braccio “b,” nullo.

Pertanto il momento della forza peso “M,” & nullo:
M, =P b,=0.

Dopo imprimiamo al righello una rotazione di verso
orario “a”; il nuovo centro di gravita si sposta nel punto
“Gy”", ove & applicato il peso “P”. In questa nuova
posizione il braccio “b,” non & piu nullo.

Pertanto il momento della forza peso “M,” non & piu nullo:

M, =P b,.

Il verso di questo momento €& antiorario, quindi
opposto alla rotazione iniziale impressa, facendo cosi
ritornare il righello nella posizione originaria.

I momento & stabilizzante, quindi si ha equilibrio stabile.

2.2.1 Equilibrio instabile

Tale equilibrio instabile viene cosi dimostrato, vedasi la
figura 2 che il lettore potra disegnare.

In condizione di equilibrio, righello in posizione
verticale, il punto di appensione “A” e il centro di gravita
“G” sono sulla stessa verticale: il punto di appensione “A”
€ al di sotto del centro di gravita “G”. Il peso “P” (applicato
nel centro di gravita “G”) e la reazione vincolare “R”
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(applicata nel punto di appensione “A”), aventi questa
verticale come stessa retta d’azione, sono uguali ed
opposti, con braccio “b,” nullo.

Pertanto il momento della forza peso “M,” & nullo:

M, =P b,=0.

Dopo imprimiamo al righello una rotazione di verso
orario “a”; il nuovo centro di gravita si sposta nel punto
“Gs”, ove €& applicato il peso “P”. In questa nuova
posizione il braccio “b,” non € piu nullo.

Pertanto il momento della forza peso “M,” non & piu nullo:

M, =P b, .

Il verso di questo momento & orario, quindi concorde
alla rotazione iniziale impressa, facendo cosi allontanare
sempre piu il righello dalla posizione originaria.

I momento & destabilizzante, quindi si ha equilibrio
instabile.

2.2.3 Equilibrio indifferente

Tale equilibrio indifferente viene cosi dimostrato, vedasi la
figura 3 che il lettore potra disegnare.

In condizione di equilibrio, righello in posizione
verticale, il punto di appensione “A” e il centro di gravita
“G” sono coincidenti sulla stessa verticale. Il peso “P”
(applicato nel centro di gravita “G”) e la reazione vincolare
“R” (applicata nel punto di appensione “A”), aventi questa
verticale come stessa retta d’azione, sono uguali ed
opposti, con braccio “b,” nullo.

Pertanto il momento della forza peso “M,” & nullo:
M, =P b,=0.
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Dopo imprimiamo al righello una rotazione di verso
orario “a”; il centro di gravita non si sposta, il braccio “by”
e sempre nullo.

Pertanto il momento della forza peso “M,” & sempre nullo:

M, = P b, = 0.

Pertanto, il righello rimane nella nuova posizione,
quindi si ha equilibrio indifferente.

2.2.4 Sintesi

Questi risultati valgono per qualsiasi altra forma dei corpi,
compresa quella circolare.

Nel caso particolare del cerchio, quando esso &
appeso per il suo centro di gravita o baricentro, che ¢ |l
centro del cerchio, tutte le conseguenti infinite posizioni di
equilibrio indifferente sono indistinguibili 'una dall’altra.

Per tutti i corpi appesi per il loro centro di gravita, le
conseguenti infinite posizioni di equilibrio indifferente
sono congruenti con l'antica definizione del centro di
gravezza:. “é un punto notevole del corpo tale che
pensando di appenderlo per esso, il corpo resta in
equilibrio”.

Come ben sappiamo oggi, come da definizione, per le
figure piane (geometria) il baricentro & quel punto tale che
il momento statico calcolato per qualsiasi asse passante
per il baricentro (detto asse baricentrico) € nullo.

Nel caso di distribuzione uniforme di materia, con
l'ipotesi di peso immutabile, Archimede ha applicato i suoi
principi di geometria alla natura. Archimede, mediante
I'equilibrio della leva ha geometrizzato la natura.
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In tal modo tutti e quattro i punti notevoli (baricentro
“centro del peso”, centro di gravezza, centro di massa,
centro di gravita) coincidono.

Ma ora che sappiamo che il peso varia, che il centro di
massa non puo coincidere con il centro di gravita,
vogliamo restare fermi come 2500 anni fa?

2.3 Nuovo studio dei corpi appesi — ruotanti

Questo nuovo studio dei corpi appesi — ruotanti viene
maieuticamente eseguito, adottando per la terra (campo
gravitazionale non uniforme) il modello teorico di terra
sferica uniforme (campo gravitazionale radiale uniforme),
sempre in visione approssimativa. Inoltre, solo per
semplificare, le verticali delle forze peso dei corpi
considerati nelle varie posizioni di rotazione verranno
assunte come rette parallele. | risultati, aventi valore solo
qualitativo, non mutano rispetto alle effettive direzioni
radiali. Qualora, anche per fini pratici, si volesse
raggiungere questa maggiore precisione, basta
considerare l'effettiva componente della forza peso in
direzione radiale rispetto alla posizione inclinata in cui si
trova il corpo durante la sua rotazione. Si prescinde da
ogni forma d’attrito e di resistenza del mezzo.

Pertanto adotto le stesse condizioni usate dalla
Comunita Scientifica, con la sola eccezione di non
considerare piu il peso dei corpi immutabile: questo
postulato di Archimede non é piu adottabile.

Il peso di un corpo € variabile, da questo non si pud € non
si deve prescindere; esso aumenta al diminuire della
distanza del suo centro di massa dalla superficie terrestre
o dal piano di riferimento: la forma dei corpi solidi ne
modifica il peso.

Come gia detto, pertanto, il centro di gravita non pud piu
coincidere con il centro di massa e quindi con il baricentro
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“centro geometrico”. Esso, il centro di gravita, per essere
il punto di applicazione della forza peso risultante, quale
che sia lipotesi delle rette verticali (rette radiali o rette
parallele), non pud piu chiamarsi indifferentemente centro
di gravita o “baricentro”.

Nell'ipotesi di distribuzione uniforme di massa, pertanto, il
baricentro “centro geometrico” coincide solo con il centro
di massa.

Le particelle elementari che costituiscono un corpo
qualsiasi, pertanto, pur se della stessa massa hanno un
peso man man maggiore scendendo verso il basso:
rispetto al piano orizzontale di riferimento condotto per il
centro di massa, il centro di gravita & piu in basso del
centro di massa.

Questa nuova circostanza implica che bisogna
esaminare cosa succede quando:
1) il punto di appensione coincide con il centro di massa
che non é& piu coincidente con il centro di gravita;
2) il punto di appensione & nel tratto compreso tra il
centro di massa e il centro di gravita, estremi esclusi;
3) il punto di appensione coincide con il centro di gravita.

Una cosa & sicura, I'equilibrio indifferente non ci sara
piu: né con il punto di appensione coincidente con il
centro di massa (di seguito sono studiati i casi particolari),
né con il punto di appensione coincidente con il centro di
gravita.

2.3.1 Punto di appensione al di sopra del centro di massa

Essendo il centro di massa al di sopra del centro di
gravita, questo caso implica che il punto di appensione €,
ovviamente, anche al di sopra del centro di gravita.
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Tale posizione di equilibrio &€ sempre di equilibrio
stabile, lo dimostro come di seguito, vedasi la figura 4 che
il lettore potra disegnare.

In condizione di equilibrio, righello in posizione
verticale, il punto di appensione “A” e il centro di gravita
“G” sono sulla stessa verticale: il punto di appensione “A”
e al di sopra del centro di gravita “G”. Il peso “P”
(applicato nel centro di gravita “G”) e la reazione vincolare
“R” (applicata nel punto di appensione “A”), aventi questa
verticale come stessa retta d’azione, sono uguali ed
opposti, con braccio “b,” nullo.

Pertanto il momento della forza peso “M,” & nullo:
M, =P b,=0.

Dopo imprimiamo al righello una rotazione di verso
orario “a”; il nuovo centro di gravita si sposta nel punto
“G+”, ove € applicato il peso “P+” (durante la rotazione |l
centro di massa e il centro di gravita si innalzano,
pertanto il peso diminuisce, peso P+ < P). In questa nuova
posizione il braccio “by+” non & piu nullo.

Pertanto il momento della forza peso “My:” non & piu
nullo:

Mp1 = P1 bp1 .

Il verso di questo momento & antiorario, quindi
opposto alla rotazione iniziale impressa, facendo cosi
ritornare il righello nella posizione originaria.

I momento & stabilizzante, quindi si ha equilibrio stabile.

Qualitativamente, nulla € mutato rispetto agli studi
attuali. Inoltre, osservo che il valore del peso nella
posizione di equilibrio stabile ha il valore massimo.

2.3.2 Punto di appensione al di sotto del centro di gravita
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Essendo il centro di massa al di sopra del centro di
gravita, questo caso implica che il punto di appensione €&,
ovviamente, anche al di sotto del centro di massa.

Tale posizione di equilibrio € sempre di equilibrio
instabile, lo dimostro come di seguito, vedasi la figura 5
che il lettore potra disegnare.

In condizione di equilibrio, righello in posizione
verticale, il punto di appensione “A” e il centro di gravita
“G” sono sulla stessa verticale: il punto di appensione “A”
¢ al di sotto del centro di gravita “G”. Il peso “P” (applicato
nel centro di gravita “G”) e la reazione vincolare “R”
(applicata nel punto di appensione “A”), aventi questa
verticale come stessa retta d’azione, sono uguali ed
opposti, con braccio “b,” nullo.

Pertanto il momento della forza peso “M,” € nullo:
M, =P b,=0.

Dopo imprimiamo al righello una rotazione di verso
orario “a”; il nuovo centro di gravita si sposta nel punto
“G+”, ove € applicato il peso “P+” (durante la rotazione il
centro di massa e il centro di gravita ora, invece, si
abbassano, pertanto il peso aumenta, peso P: > P). In
guesta nuova posizione il braccio “bp:” non € piu nullo.
Pertanto il momento della forza peso “My” non €& piu
nullo:

Mp1 =Py bp1 .

Il verso di questo momento & orario, quindi concorde
alla rotazione iniziale impressa, facendo cosi allontanare
sempre piu il righello dalla posizione originaria.

I momento & destabilizzante, quindi si ha equilibrio
instabile.
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Qualitativamente, nulla & mutato rispetto agli studi
attuali. Inoltre, osservo che il valore del peso nella
posizione di equilibrio instabile ha il valore minimo.

2.3.3 Punto di appensione e centro di massa coincidenti

Per essere il centro di massa al di sopra del centro di
gravita, questo caso implica che il punto di appensione €&,
ovviamente, anche al di sopra del centro di gravita.

In tutte le infinite posizioni per le quali il centro di
massa € il centro di gravita non sono disposti sulla stessa
verticale (posizioni inclinate del righello), il peso “P” ha
braccio “by” non piu nullo.

Pertanto il momento della forza peso “My:
nullo:
Mp1 = P1 bp1 .

non & piu

Conseguentemente, pertanto, le infinite posizioni
inclinate del righello sono posizioni di non equilibrio.

Altro che equilibrio indifferente!

Inoltre, bisogna studiare in dettaglio i due casi di righello
in posizione verticale ed orizzontale. In entrambi i casi il
centro di massa e il centro di gravitd sono posti sulla
stessa verticale; pertanto queste due posizioni particolari
sono posizione di equilibrio che vanno studiate in
dettaglio.

In qualsiasi posizione del righello, la posizione del
centro di massa non varia, pertanto il peso “P” non
cambia.

2.3.3.1 Righello in posizione verticale
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Ricordiamoci che il punto di appensione e il centro di
massa sono coincidenti.
Il centro di massa € al di sopra del centro di gravita.

Tale posizione di equilibrio &€ sempre di equilibrio
stabile, lo dimostro come di seguito, vedasi la figura 6a
che il lettore potra disegnare.

In condizione di equilibrio, righello in posizione
verticale, il punto di appensione “A” e il centro di gravita
“G” sono sulla stessa verticale: il punto di appensione “A”
e al di sopra del centro di gravita “G”. Il peso “P”
(applicato nel centro di gravita “G”) e la reazione vincolare
“R” (applicata nel punto di appensione “A”), aventi questa
verticale come stessa retta d’azione, sono uguali ed
opposti, con braccio “b,” nullo.

Pertanto il momento della forza peso “M,” & nullo:
M, =P b,=0.

Dopo imprimiamo al righello una rotazione di verso
orario “a”; il nuovo centro di gravita si sposta nel punto
“G+”, ove € applicato il peso “P” che rimane costante. In
questa nuova posizione il braccio “b,” non & piu nullo.
Pertanto il momento della forza peso “M,” non & piu nullo:

M, =P b, .

I verso di questo momento & antiorario, quindi
opposto alla rotazione iniziale impressa, facendo cosi
ritornare il righello nella posizione originaria.

I momento & stabilizzante, quindi si ha equilibrio stabile.
2.3.3.2 Righello in posizione orizzontale
Ricordiamoci che il punto di appensione e il centro di

massa sono coincidenti.
Il centro di massa € al di sopra del centro di gravita.
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Tale posizione di equilibrio &€ sempre di equilibrio
instabile, lo dimostro come di seguito, vedasi la figura 6b
che il lettore potra disegnare.

In condizione di equilibrio, righello in posizione
orizzontale, il punto di appensione “A” e il centro di gravita
“G” sono sulla stessa verticale: il punto di appensione “A”
e al di sopra del centro di gravita “G”. Il peso “P”
(applicato nel centro di gravita “G”) e la reazione vincolare
“R” (applicata nel punto di appensione “A”), aventi questa
verticale come stessa retta d'azione, sono uguali ed
opposti, con braccio “b,” nullo.

Pertanto il momento della forza peso “M,” & nullo:
M, =P b,=0.

Dopo imprimiamo al righello una rotazione di verso
orario “a”; il nuovo centro di gravita si sposta nel punto
“G+”, ove € applicato il peso “P” che rimane costante. In
questa nuova posizione il braccio “b,” non & piu nullo.
Pertanto il momento della forza peso “M,” non & piu nullo:

M, =P b, .

Il verso di questo momento & orario, quindi concorde
alla rotazione iniziale impressa, facendo cosi allontanare
sempre piu il righello dalla posizione originaria.

I momento & destabilizzante, quindi si ha equilibrio
instabile.

Dallo studio di questo caso, la regola attualmente
vigente, in base alla quale se il punto di appensione (in
questo caso ora centro di massa) € al di sopra del centro
di gravita si deve avere equilibrio stabile, non ha piu il
carattere di regola generale, perché assume un carattere
essenziale il centro di massa.
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Ricordiamoci che il concetto di centro di massa da
Archimede a Galilei non esiste; esso nasce con Newton.

Ma come ho avuto modo di ribadire nel corso del
capitolo precedente e degli altri lavori, da Newton in poi,
fino a oggi, il concetto di centro di gravita di fatto € come
non esistente, perché viene assunto, erroneamente,
coincidente con il centro di massa che é il baricentro
geometrico “centro geometrico” e il vecchio “centro di
gravezza”.

2.3.4 Punto di appensione tra centro di massa e centro di
gravita

Vanno considerate le due direzioni: verticale ed
orizzontale.

2.3.4.1 Punto di appensione tra centro di massa e centro
di gravita in direzione verticale

Il centro di massa ¢ al di sopra del centro di gravita.

Tale posizione di equilibrio € sempre di equilibrio
stabile, lo dimostro come di seguito, vedasi la figura 7a
che il lettore potra disegnare.

In condizione di equilibrio, righello in posizione
verticale, il punto di appensione “A” e il centro di gravita
“G” sono sulla stessa verticale: il punto di appensione “A”
€ al di sopra del centro di gravita “G”. Il peso “P”
(applicato nel centro di gravita “G”) e la reazione vincolare
“R” (applicata nel punto di appensione “A”), aventi questa
verticale come stessa retta d’azione, sono uguali ed
opposti, con braccio “b,” nullo.

Pertanto il momento della forza peso “M,” & nullo:
M, =P b,=0.
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Dopo imprimiamo al righello una rotazione di verso
orario “a”; il nuovo centro di gravita si sposta nel punto
“G+”, ove € applicato il peso “P+” (durante la rotazione |l
centro di massa e il centro di gravita si innalzano,
pertanto il peso diminuisce, peso P+ < P). In questa nuova
posizione il braccio “by+” non € piu nullo.
Pertanto il momento della forza peso “M,+
nullo:

Mp1 = P1 bp1 .

non & piu

Il verso di questo momento & antiorario, quindi
opposto alla rotazione iniziale impressa, facendo cosi
ritornare il righello nella posizione originaria.

I momento & stabilizzante, quindi si ha equilibrio stabile.
Inoltre, osservo che il valore del peso nella posizione di
equilibrio stabile ha il valore massimo.

2.3.4.2 Punto di appensione tra centro di massa e centro
di gravita in direzione orizzontale

Il centro di massa & al di sopra del centro di gravita.

Tale posizione di equilibrio & sempre di equilibrio instabile,
lo dimostro come di seguito, vedasi la figura 7b che il
lettore potra disegnare.

In condizione di equilibrio, righello in posizione
orizzontale, il punto di appensione “A” e il centro di gravita
“G” sono sulla stessa verticale: il punto di appensione “A”
€ al di sopra del centro di gravita “G”. Il peso “P”
(applicato nel centro di gravita “G”) e la reazione vincolare
“R” (applicata nel punto di appensione “A”), aventi questa
verticale come stessa retta d’azione, sono uguali ed
opposti, con braccio “b,” nullo.

Pertanto il momento della forza peso “M,” € nullo:
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M,=Pb,=0.

Dopo imprimiamo al righello una rotazione di verso
orario “a”; il nuovo centro di gravita si sposta nel punto
“G+”, ove € applicato il peso “P+” (durante la rotazione |l
centro di massa e il centro di gravita ora, invece, si
abbassano, pertanto il peso aumenta, peso P: > P). In
questa nuova posizione il braccio “by+” non & piu nullo.
Pertanto il momento della forza peso “My” non & piu
nullo:

Mp1 = P1 bp1 .

Il verso di questo momento & orario, quindi concorde
alla rotazione iniziale impressa, facendo cosi allontanare
sempre piu il righello dalla posizione originaria.

I momento & destabilizzante, quindi si ha equilibrio
instabile.

Anche dallo studio di questo ulteriore caso, ancora
una volta, la regola attualmente vigente, in base alla
quale se il punto di appensione & al di sopra del centro di
gravita si deve avere equilibrio stabile, non ha piu il
carattere di regola generale, perché assume un carattere
essenziale il centro di massa.

Inoltre, osservo che il valore del peso nella posizione di
equilibrio instabile ha il valore minimo.

2.3.5 Punto di appensione e centro di gravita coincidenti

Vanno considerate le due direzioni: verticale ed
orizzontale.

2.3.5.1 Punto di appensione e centro di gravita
coincidenti in direzione verticale

Il centro di massa € al di sopra del centro di gravita.
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Tale posizione di equilibrio &€ sempre di equilibrio
stabile, lo dimostro come di seguito, vedasi la figura 8a
che il lettore potra disegnare.

In condizione di equilibrio, righello in posizione
verticale, il punto di appensione “A” e il centro di gravita
“G” sono coincidenti sulla stessa verticale. Il peso “P”
(applicato nel centro di gravita “G”) e la reazione vincolare
“R” (applicata nel punto di appensione “A”), aventi questa
verticale come stessa retta d'azione, sono uguali ed
opposti, con braccio “by,” nullo.

Pertanto il momento della forza peso “M,” & nullo:
M, =P b, =0.

Dopo imprimiamo al righello una rotazione di verso
orario “a”; il nuovo centro di gravita si sposta nel punto
“G+”, ove € applicato il peso “P+” (durante la rotazione il
centro di massa si abbassa, pertanto il peso aumenta,
peso P+ > P, mentre il centro di gravita si innalza). In
questa nuova posizione il braccio “by1” non & piu nullo.
Pertanto il momento della forza peso “M," non & piu
nullo:

Mp1 = P bp1 .

I verso di questo momento & antiorario, quindi
opposto alla rotazione iniziale impressa, facendo cosi
ritornare il righello nella posizione originaria.

I momento & stabilizzante, quindi si ha equilibrio stabile.
Inoltre, osservo che il valore del peso nella posizione di
equilibrio stabile, in questo caso particolare, ha il valore
minimo.

2.3.5.2 Punto di appensione e centro di gravita
coincidenti in direzione orizzontale
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Il centro di massa ¢€ al di sopra del centro di gravita.

Tale posizione di equilibrio & sempre di equilibrio instabile,
lo dimostro come di seguito, vedasi la figura 8b che il
lettore potra disegnare.

In condizione di equilibrio, righello in posizione
orizzontale, il punto di appensione “A” e il centro di gravita
“G” sono coincidenti sulla stessa verticale. Il peso “P”
(applicato nel centro di gravita “G”) e la reazione vincolare
“‘R” (applicata nel punto di appensione “A”), aventi questa
verticale come stessa retta d’azione, sono uguali ed
opposti, con braccio “b,” nullo.

Pertanto il momento della forza peso “M,” € nullo:
M, =P b, =0.

Dopo imprimiamo al righello una rotazione di verso
orario “a”; il nuovo centro di gravita si sposta nel punto
“G+”, ove € applicato il peso “P+” (durante la rotazione il
centro di massa si abbassa, pertanto il peso aumenta,
peso Pi > P, il centro di gravita si abbassa pure). In
guesta nuova posizione il braccio “bp:” non € pit nullo.
Pertanto il momento della forza peso “M," non & piu
nullo:

Mp1 =Py bp1 .

Il verso di questo momento € orario, quindi concorde
alla rotazione iniziale impressa, facendo cosi allontanare
sempre piu il righello dalla posizione originaria.

I momento & destabilizzante, quindi si ha equilibrio
instabile.
Inoltre, osservo che il valore del peso nella posizione di
equilibrio instabile, in questo caso particolare, ha il valore
minimo.

2.3.6 Sintesi
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Questi risultati valgono per qualsiasi altra forma dei corpi,
compresa quella circolare?

Ovviamente che no.

Caso per caso, bisogna cogliere la peculiarita. Lo
studioso appassionato, seguendo il mio metodo, o il suo
originale equivalente, potra eseguire lo specifico studio di
dettaglio.

Intanto, in termini generali puntualizzo, che un altro
metodo qualitativamente equivalente (ma dal punto di
vista quantitativo piu approssimato) consiste nell’eseguire
lo studio considerando il corpo nelle due parti in cui viene
diviso dalla verticale, nella posizione a riposo “equilibrio”
e in quella ruotata “non equilibrio”.

2.3.6.1 Cerchio

Nel caso particolare del cerchio, quando esso € appeso
sia tra il centro di massa e il centro di gravita che per il
centro di gravita stesso, per simmetria, non essendoci la
possibilita in direzione orizzontale, si ha solo equilibrio
stabile.

Inoltre per il cerchio quando & appeso per il centro di
massa, tutte le conseguenti infinite posizioni di equilibrio
sono indistinguibili 'una dall’altra.

Non wuso il termine indifferente perché sarebbe
fuorviante non esistendo in natura.

2.3.6.2 Poligono regolare

Nel caso particolare del poligono regolare (con numero di
lati sia pari che dispari), quando esso & appeso sia tra il
centro di massa e il centro di gravita che per il centro di
gravita stesso, per simmetria, non essendoci la possibilita
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in direzione orizzontale, si ha ancora solo equilibrio
stabile.

2.4 Scoperte scientifiche per i corpi appesi — ruotanti

Con i nuovi studi sui corpi appesi — ruotanti disvelo la
conseguente relativa scoperta scientifica formulando una
“Legge Fisica”.

La Legge Fisica & la seguente:

Lo studio del moto rotatorio dei corpi, quale che sia I'asse
di rotazione, va eseguito considerando, oltre al momento
d’inerzia polare, anche i momenti principali d’inerzia.

Lo studio della geometria delle masse, gia esegquito per la
valutazione della resistenza dei corpi alla sollecitazione
esterna, va applicato anche per la valutazione della
resistenza dei corpi alla variazione del moto rotatorio,
inerzia rotazionale, a cui sono soggetti.

Con questa nuova Legge Fisica, conseguentemente,
ne disvelo, subito un’altra, formulando la relativa derivata
“Legge Fisica”.

Premesso che per gli studi eseguiti con i precedenti
lavori & gia noto che:

La forma dei corpi solidi non influenza gli effetti inerziali.
La forma dei corpi solidi influenza gli effetti gravitazionali.

Questa conoscenza, in merito all'inerzia, va ora
specificata sia all'inerzia traslativa che all'inerzia
rotazionale, per cui si arricchisce con:

La forma dei corpi solidi non influenza gli effetti inerziali
traslativi.
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La forma dei corpi solidi influenza gli effetti gravitazionali.

In merito agli studi sui corpi appesi — ruotanti, la
derivata Legge Fisica & la seguente:

La forma dei corpi solidi non influenza gli effetti inerziali
traslativi.

La forma dei corpi solidi influenza gli effetti inerziali
rotazionali.

Pertanto, considerato che “la forma dei corpi solidi
influenza gli effetti inerziali rotazionali”, per forza di cosa,
conseguentemente, la legge di Newton sull’attrazione
gravitazionale universale, pur mantenendo il carattere di
universalita come proprieta intrinseca della materia, la cui
formulazione analitica, che considera solo la massa dei
corpi, invece, va riformulata inserendo anche i momenti
principali d’'inerzia dei corpi considerati.

La teoria della relativita generale di Einstein €, ancora
una volta, confutata anche per questo motivo nuovo,
fenomeno reale mai considerato dalla Fisica (classica,
relativistica e quantistica), perché il suo presupposto di
materia che deforma lo spazio-tempo non pud mai e poi
mai determinare i reali effetti dovuti all’inerzia rotazionale
dovuti proprio alla forma del corpo celeste considerato
che dovrebbe muoversi in quella zona di spazio-tempo
deformato dal corpo celeste principale.

E la Meccanica Quantistica? ... Ancora non & tempo!

La NASA ¢ riuscita a realizzare il suo esperimento per
arrivare all’uguaglianza tra massa inerziale e massa
gravitazionale per una maggiore precisione di 107,
rispetto a quella attuale di 3x107'*?
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Serve questa maggiore precisione quando ho gia
disvelato che gli effetti della forma dei corpi solidi incidera
anche a livello di particelle atomiche?

Ancora una volta, da Newton a oggi e in particolare la
NASA, quanta fatica per ricercare un possibile diverso
comportamento della materia (diversa natura: platino, oro,
argento, rame, etc.) agli effetti inerziali (prima solo quelli
traslativi, perché mai considerati quelli rotazionali) e a
quelli gravitazionali, forse invano? ... Si invano!

Fissata una data quantita di massa “M” per:
1) diverse materie (platino, oro, argento, rame, etc.)
con forme diverse,
2) diverse materie con la stessa forma,
3) stessa materia con forme diverse,
gli effetti inerziali rotazionali saranno diversi.

2.4.1 Applicazioni

La nuova scoperta scientifica incide sia sugli aspetti
teorici che in quelli pratici.

2.4.1.1 Aspetti teorici

La prima conseguenza teorica € che, pur se in un modello
teorico, escludendo quei corpi con forma di cerchio o di
poligono regolare, il moto rotatorio uniforme non esiste. In
natura, ovviamente, non esiste neanche per i corpi con
forma di cerchio o di poligono regolare.

Allo stato attuale la Fisica rappresenta i corpi come
punti materiali aventi una certa massa e come corpi rigidi
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aventi una certa massa e un dato momento d’inerzia
polare.

Con i miei precedenti lavori avevo disvelato che é
necessario rappresentare i corpi come punti materiali
aventi una certa massa, ma evidenziando anche la loro
distanza del centro di massa dal piano di riferimento
considerato.

Con il presente studio sui corpi appesi — ruotanti
disvelo che i corpi rigidi aventi una certa massa e un dato
momento d’inerzia polare, ora vanno rappresentati
evidenziando anche la loro distanza del centro di massa
dal piano di riferimento considerato, nonché dai due
momenti principali d’inerzia.

2.4.1.2 Aspetti pratici

Lo studio teorico dei corpi appesi — ruotanti, i cui effetti

non uniformi sono ancor piu accentuati in natura,

permette:

1) di ottenere misurazioni piu precise;

2) di regolare meglio i tanti moti rotazionali negli svariati
campi di applicazione.

2.5 Conoscenza di tutti per tutti

Potrei benissimo finire qui!

Nello spirito di Martin Luter King, Giorgio La Pira e
Gandhi, con la consapevolezza che la Conoscenza € di
tutti per tutti, proseguo il mio studio speculativo sui corpi
appesi — ruotanti per rendere visibile anche agli studenti
del 1° anno di scuola superiore, utilizzando il metodo gia
indicato al precedente punto 2.3.6 Sintesi.
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Tale metodo, tra l'altro piu preciso, proprio perché le
due meta delle parti in cui il corpo viene diviso dalla
verticale, nella posizione a riposo “equilibrio” e in quella
ruotata  “non  equilibrio”,  corrisponde  all’effettivo
comportamento. Questo & anche importante ai fini
progettuali e di verifica dei corpi ruotanti.

Cosi mi sostituisco a Newton e colmo il vuoto di tre
secoli, durante i quali alla conoscenza istintiva errata di
Archimede si sono aggiunti errori su errori sempre piu
gravi, come ho avuto modo di disvelare nel mio 4° lavoro.

Doveva essere Newton, o Lagrange o Mach o
Einstein, o un esponente della meccanica quantistica, o
chiunque oggi si ritiene di essere un Gigante, ma
soprattutto, per Amore della Verita per la Conoscenza,
doveva essere il Responsabile  dell’Organismo
Accademico — Scientifico Preposto che da piu di tre anni
conosce la mia scoperta “La forma dei corpi solidi’, a
dire che:

1) peso e massa non sono proporzionali;

2) la forma dei corpi solidi influenza gli effetti
gravitazionali;

3) era necessario eseguire un nuovo studio dei corpi
galleggianti;

4) era necessario eseguire un nuovo studio dei corpi
appesi — ruotanti.

Per non appesantire il lavoro, nel proseguo tale nuovo
metodo lo eseguird solo per il caso di “punto di
appensione e centro di massa coincidenti”.

2.5.1 Punto di appensione e centro di massa coincidenti
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Questo nuovo metodo verra applicato prima ai corpi
aventi assi di simmetria poi, man mano, a quelli che non
ne hanno. Questo al fine di cogliere le peculiarita, per poi
poter studiare i corpi di forma generica.

Riporto le ipotesi del modello teorico di riferimento:
1) terra sferica uniforme (campo gravitazionale radiale
uniforme);
2) verticali delle forze peso dei corpi come rette parallele;
3) corpi con distribuzione uniforme di massa.

| risultati dello studio, aventi valore solo qualitativo,
non mutano rispetto alle effettive direzioni radiali delle
forze peso. Ancora una volta, qualora, anche per fini
pratici, si volesse raggiungere una maggiore precisione,
basta considerare I'effettiva componente della forza peso
in direzione radiale rispetto alla posizione inclinata in cui
si trova il corpo durante la sua rotazione.
Si prescinde da ogni forma d’attrito e di resistenza del
mezzo.

2.5.1.1 Cerchio

Il cerchio ha infiniti assi di simmetria.

La verticale passante per il centro di massa “Cwu
divide il cerchio in due semicerchi, vedasi figura 9 che il
lettore potra disegnare.

Ogni posizione, indistinguibile dall’altra, & posizione di
equilibrio perché i due centri di gravita dei due semicerchi
sono alla stessa quota rispetto ad un piano orizzontale di
riferimento, nonché alla stessa distanza dalla verticale,
pertanto i loro pesi sono uguali P+ = P, , come sono uguali
i rispettivi bracci bp1 = bp, , quindi sono uguali ed opposti i
due momenti delle due forze peso:
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Mp1 = Py bp1; Mp2 = P2 bp2; Mp1 = Mps .

Non uso il termine equilibrio indifferente perché
sarebbe fuorviante, non esistendo in natura.

2.5.1.2 Quadrato

Il quadrato, anche se appartenente alla classe dei
poligoni regolari con quattro lati, il suo studio lo eseguo
autonomamente.

Il quadrato ha due coppie di assi di simmetria ortogonali: i
due assi relativi ai lati, le due diagonali. | due assi di
simmetria di una delle due coppie non sono ortogonali
rispetto a quelli dell’altra coppia.

Si studiano entrambi i casi per ciascuna coppia.

caso a) Verticale coincidente con I'asse di un lato

La verticale passante per il centro di massa “Cy” divide il
quadrato in due rettangoli uguali, vedasi figura 10a che il
lettore potra disegnare.

Ognuna delle quattro posizioni, indistinguibile
dall'altra, & posizione di equilibrio perché i due centri di
gravita dei due rettangoli sono alla stessa quota rispetto
ad un piano orizzontale di riferimento, nonché alla stessa
distanza dalla verticale, ne segue che i loro pesi sono
uguali Py = P, , come pure i rispettivi bracci bps = bp;
quindi sono uguali ed opposti i due momenti delle due
forze peso:

Mp1 = P1 bp1; Mp2 = P2 bpz; Mpt = Mp, .

caso b) Verticale coincidente con una diagonale
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La verticale passante per il centro di massa “Cy” divide il
quadrato in due triangoli isosceli rettangoli uguali, vedasi
figura 10b che il lettore potra disegnare.

Ognuna delle quattro posizioni, indistinguibile
dall’altra, & posizione di equilibrio perché i due centri di
gravita dei due triangoli isosceli rettangoli sono alla
stessa quota rispetto ad un piano orizzontale di
riferimento, nonché alla stessa distanza dalla verticale,
pertanto i loro pesi sono uguali Py = P, , come pure i
rispettivi bracci bps = bpz , quindi sono uguali ed opposti i
due momenti delle due forze peso:

Mp1 = P1bpi; Mp2=P2bpz; Mp1 = Mpz .

caso c) Verticale generica

Nella posizione generica, ottenuta con una rotazione di
verso orario “a”, sia per il caso a) che per il caso b), la
verticale passante per il centro di massa “Cy” divide il
quadrato sempre in due trapezi rettangoli uguali, vedasi

figure 11a e 11b che il lettore potra disegnare.

Ora, perd, non & possibile determinare la posizione
dei due centri di gravitd dei due trapezi rettangoli,
pertanto non & possibile conoscere i valori dei loro pesi e
dei rispettivi bracci, né tanto meno i valori dei due
momenti delle due forze peso. In definitiva non si pud
concludere se tale posizione possa essere posizione di
equilibrio o posizione di non equilibrio.

Reiterando questo ragionamento in modo continuo,
pensando che la rotazione di verso orario “a” sia man
mano sempre piu piccola, ne scaturisce di esserci due
posizioni di equilibrio contigue, sia per il caso a) “Verticale
coincidente con l'asse di un lato” che per il caso b)
“Verticale coincidente con una diagonale”.
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Si pud arrivare alla stessa conclusione con un altro
ragionamento.
Intanto, per ragioni di simmetria, sia la posizione di
equilibrio del caso a) “Verticale coincidente con l'asse di
un lato”, che del caso b) “Verticale coincidente con una
diagonale”, non possono essere posizioni di equilibrio
instabile.
Ora, ipotizziamo che la posizione generica possa essere
posizione di non equilibrio, per ritornare quindi
indifferentemente nella posizione originaria del caso a)
“Verticale coincidente con l'asse di un lato” e del caso b)
“Verticale coincidente con una diagonale”, per non essere
entrambe posizioni di equilibrio instabile. Ma non potendo
ritornare indifferentemente o dall’'una o dall’altra parte, per
forza di cose, ne scaturisce che la posizione generica &
posizione di equilibrio.

Ora, possiamo concludere che per il quadrato ogni
posizione € posizione di equilibrio.
Pertanto pur non potendo essere uguali i pesi e i rispettivi
bracci dei due trapezi rettangoli, invece risultano uguali
ed opposti i momenti delle due forze peso:
Mp1 = Py bpi; Mpz2 = P2 bpz; Mpt = Mp2 .

Non uso il termine equilibrio indifferente perché
sarebbe fuorviante, non esistendo in natura.

2.5.1.3 Triangolo equilatero

Il triangolo equilatero, anche se appartenente alla classe
dei poligoni regolari con tre lati, il suo studio lo eseguo
autonomamente.

Il triangolo equilatero ha tre assi di simmetria non
ortogonali: uno per ogni lato.

La base pu0 essere posta o verso il basso o verso lalto.
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Si studiano entrambi i casi, nonché quello con verticale
ortogonale ad un asse.

caso a) Base verso il basso

La verticale passante per il centro di massa “Cy” divide il
triangolo in due triangoli rettangoli uguali, vedasi figura
12a che il lettore potra disegnare.

Ognuna delle tre posizioni, indistinguibile dall'altra, &
posizione di equilibrio perché i due centri di gravita dei
due triangoli rettangoli sono alla stessa quota rispetto ad
un piano orizzontale di riferimento, nonché alla stessa
distanza dalla verticale, ne segue che i loro pesi sono
uguali P1 = P, , come pure i rispettivi bracci bps = bp; ,
quindi sono uguali ed opposti i due momenti delle due
forze peso:

Mp1 = Py bpi; Mpz2 = P2 bpz; Mpt = Mp2 .

caso b) Base verso l'alto

Ancora una volta, la verticale passante per il centro di
massa “Cu” divide il triangolo in due triangoli rettangoli
uguali vedasi, figura 12b che il lettore potra disegnare.

Ognuna delle tre posizioni, indistinguibile dall'altra, &
posizione di equilibrio perché i due centri di gravita dei
due triangoli rettangoli sono alla stessa quota rispetto ad
un piano orizzontale di riferimento, nonché alla stessa
distanza dalla verticale, ne segue che i loro pesi sono
uguali P+ = P, , come pure i rispettivi bracci bps = bp; ,
quindi sono uguali i due momenti delle due forze peso:
Mp1 = P1 bp1; Mp2 = P2 bpz; Mpt = Mp, .

caso c) Verticale ortogonale ad un asse
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In questa posizione, ottenuta con una rotazione di 90°,
orario per il caso a) ed antiorario per il caso b), la
verticale passante per il centro di massa “Cy” divide |l
triangolo equilatero in un trapezio isoscele ed in un
triangolo equilatero le cui superfici sappiamo non essere
uguali, mentre sono uguali i rispettivi momenti statici delle
masse, vedasi figura 13 che il lettore potra disegnare.

Per proporzionalita delle due parti delle aree, trapezio
isoscele e triangolo equilatero, i loro due centri di gravita,
nonché il centro di gravita dell'intero triangolo equilatero,
sono alla stessa quota rispetto ad un piano orizzontale di
riferimento.

Per essere uguali i momenti statici delle masse delle due
parti, trapezio isoscele e triangolo equilatero, ora si, ma
solo per questo caso particolare, massa e peso sono
proporzionali, pertanto, pur non potendo essere uguali i
due pesi con i rispettivi bracci, sono uguali ed opposti i
due momenti delle due forze peso:

Mp1 = P1 bp1; Mp2 = P2 bp2; Mp1 = Mp2 .

caso d) Verticale generica

Nella posizione generica, ottenuta con una rotazione di
verso orario “a”, per i tre casi precedenti, ad esempio per
il caso a), la verticale passante per il centro di massa “Cw”
divide il triangolo equilatero sempre in un quadrilatero ed
in un triangolo scaleno, le cui superfici non essere uguali,
vedasi figura 14 che il lettore potra disegnare.

Per tali due parti, quadrilatero e triangolo scaleno, non
€ possibile determinare la posizione dei due centri di
gravita, pertanto non & possibile conoscere i valori dei
loro pesi e dei rispettivi bracci, né tanto meno i valori dei
due momenti delle due forze peso. In definitiva non si pud
concludere se tale posizione possa essere posizione di
equilibrio o posizione di non equilibrio.
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Con gli stessi ragionamenti fatti in precedenza per |l
quadrato, ora, possiamo concludere che per il triangolo
equilatero ogni posizione & posizione di equilibrio.
Pertanto pur non potendo essere uguali i pesi e i rispettivi
bracci delle due parti, quadrilatero e triangolo scaleno,
invece risultano uguali ed opposti i momenti delle due
forze peso:

Mp1 = P1bpi; Mp2=P2bps; Mp1 = Mz .

Non uso il termine equilibrio indifferente perché
sarebbe fuorviante, non esistendo in natura.

2.5.1.4 Poligono regolare

Il numero dei lati costituenti il poligono pud essere pari e
dispari. Studio separatamente i due casi.

2.5.1.4.1 Numero lati dispari

In questa casistica rientra chiaramente il triangolo
equilatero.

Il poligono regolare ha tanti assi di simmetria non
ortogonali, quanti sono i lati: uno per ogni lato, per
esempio il pentagono, vedasi la figura 15 che il lettore
potra disegnare.

Con gli stessi ragionamenti fatti in precedenza per |l
triangolo equilatero, ora, possiamo concludere che per il
poligono regolare ogni posizione € posizione di equilibrio.

Non uso il termine equilibrio indifferente perché
sarebbe fuorviante, non esistendo in natura.

2.5.1.4.2 Numero lati pari
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In questa casistica rientra chiaramente il quadrato.

Il poligono regolare ha per assi di simmetria gli assi di
ciascun lato che non sono ortogonali tra di loro; inoltre ha
per assi di simmetria anche i diametri condotti per ciascun
vertice che non sono ortogonali tra di loro.

Ogni asse di ciascun lato & ortogonale ad un diametro.
Pertanto il numero di assi di simmetria non ortogonali tra
di loro & quanto il numero dei lati, per esempio I'esagono,
vedasi la figura 16 che il lettore potra disegnare.

Con gli stessi ragionamenti fatti in precedenza per il
quadrato, ora, possiamo concludere che per il poligono
regolare ogni posizione & posizione di equilibrio.

Non uso il termine equilibrio indifferente perché
sarebbe fuorviante, non esistendo in natura.

2.5.1.5 Rettangolo

Il rettangolo ha due assi di simmetria ortogonali tra di loro:
i due assi relativi ai lati, base e altezza.

Il rettangolo pud essere posto con asse di simmetria in
direzione verticale coincidente una volta con laltezza e
poi con la base. Nel prosieguo considero la base di
lunghezza minore dell'altezza. Sono indistinguibili la
posizione verso l'alto o il basso e da destra verso sinistra;
cio implica che la posizione ruotata di 180° &
indistinguibile da quella originaria.

Si studiano entrambi i casi.

2.5.1.5.1 Asse verticale coincidente con l'altezza

La verticale passante per il centro di massa “Cw” divide il
rettangolo in due rettangoli uguali, vedasi figura 17a che |l
lettore potra disegnare.
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Questa ¢ posizione di equilibrio perché i due centri di
gravita dei due rettangoli sono alla stessa quota rispetto
ad un piano orizzontale di riferimento, nonché alla stessa
distanza dalla verticale, ne segue che i loro pesi sono
uguali Py = P, , come pure i rispettivi bracci bes = be,
quindi sono uguali ed opposti i due momenti delle due
forze peso:

Mpi = P1 bp1; Mp2 = P2 bpz; Mpy = Mpy .

Tale posizione di equilibrio &€ sempre di equilibrio
stabile, lo dimostro come di seguito, vedasi figura 17b che
il lettore potra disegnare.

A questa posizione di equilibrio, dopo al rettangolo
imprimiamo una rotazione di verso orario “a”. La verticale
ora divide il rettangolo in due trapezi rettangoli uguali
perché simmetrici rispetto al centro di massa “Cw”, quindi
di superfici uguali; pero, il trapezio rettangolo 1, ora, ha la
sua maggiore estensione al di sotto dell’'orizzontale
passante per il centro di massa “Cy” dell’intero rettangolo,
inoltre il centro di gravita “G+” del trapezio rettangolo 1 &
al di sotto dell’'orizzontale passante per il centro di massa
“Cwm” dellintero rettangolo, mentre il centro di gravita “G.”
del trapezio rettangolo 2 & al di sopra dell'orizzontale
passante per il centro di massa “Cw” dell’intero rettangolo,
quindi il peso del trapezio rettangolo 1 “P4” & maggiore
dellanalogo “P;” (P > P-). Inoltre, gli abbassamenti dei
centri di gravita dei due trapezi rettangoli rispetto ai
relativi centri di massa, producono un aumento del
braccio bes del peso P+ e una diminuzione del braccio be;
del peso P, , per cui bps > bp, .

Pertanto il momento della forza peso P+ “Mp:” &€ maggiore
di quello della forza peso P, “M,”:
Mp1 = P1 bp1; Mp2 = P2 bpz; Mpy > Mps .
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Il verso di questo momento Mg € antiorario, quindi
opposto alla rotazione iniziale impressa, facendo cosi
ritornare il rettangolo nella posizione originaria.

I momento & stabilizzante, quindi si ha equilibrio stabile.

2.5.1.5.2 Asse verticale coincidente con la base

La verticale passante per il centro di massa “Cw” divide il
rettangolo in due rettangoli uguali, vedasi figura 18a che il
lettore potra disegnare.

Questa € posizione di equilibrio perché i due centri di
gravita dei due rettangoli sono alla stessa quota rispetto
ad un piano orizzontale di riferimento, nonché alla stessa
distanza dalla verticale, ne segue che i loro pesi sono
uguali P+ = P, , come pure i rispettivi bracci bps = bp; ,
quindi sono uguali ed opposti i due momenti delle due
forze peso:

Mp1 = Py bpi; Mpz2 = P2 bpz; Mpt = Mp2 .

Tale posizione di equilibrio &€ sempre di equilibrio
instabile, lo dimostro come di seguito, vedasi figura 18b
che il lettore potra disegnare.

A questa posizione di equilibrio, dopo al rettangolo
imprimiamo una rotazione di verso orario “a”. La verticale
ora divide il rettangolo in due trapezi rettangoli uguali
perché simmetrici rispetto al centro di massa “Cw”, quindi
di superfici uguali; pero, il trapezio rettangolo 1 ha la sua
maggiore estensione al di sopra dell’orizzontale passante
per il centro di massa “Cy” dell’intero rettangolo, mentre il
trapezio rettangolo 2 ha la sua maggiore estensione al di
sotto dell’'orizzontale passante per il centro di massa “Cy”
dell’intero rettangolo, quindi il peso “P+” &€ minore di “P,”
(P+1 < Py). Inoltre, gli abbassamenti dei centri di gravita dei
due trapezi rettangoli rispetto ai relativi centri di massa,
producono, al contrario del caso precedente una
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diminuzione del braccio bpi del peso Py e un aumento del
braccio be; del peso P, per cui bps < bp; .

Pertanto il momento della forza peso P+ “M,+” € minore di
quello della forza peso P2 “M,.”:

Mp1 = P1 bpi; Mp2 = P2 bp2; Mpi < Mp2 .

Il verso di questo momento Mp, & orario, quindi
concorde alla rotazione iniziale impressa, facendo cosi
allontanare sempre piu il rettangolo dalla posizione
originaria.

I momento & destabilizzante, quindi si ha equilibrio
instabile.

2.5.1.6 Rombo

Il rombo ha due assi di simmetria ortogonali tra di loro: le
due diagonali.

I rombo pub essere posto con asse di simmetria in
direzione verticale coincidente una volta con la diagonale
maggiore e poi con l'altra. Come per il rettangolo, sono
indistinguibili la posizione verso l'alto o il basso e da
destra verso sinistra; cio implica che la posizione ruotata
di 180° & indistinguibile da quella originaria.

Si studiano entrambi i casi.

2.5.1.6.1 Asse verticale coincidente diagonale maggiore

La verticale passante per il centro di massa “Cy” divide il
rombo in due triangoli isosceli uguali, vedasi figura 19a
che il lettore potra disegnare.

Questa €& posizione di equilibrio perché i due centri di
gravita dei due triangoli isosceli sono alla stessa quota
rispetto ad un piano orizzontale di riferimento, nonché alla
stessa distanza dalla verticale, ne segue che i loro pesi
sono uguali P+ = P, , e anche i rispettivi bracci bes = be ,
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quindi sono uguali ed opposti i due momenti delle due
forze peso:
Mp1 = P1 bp1; Mp2 = P2 bp2; Mpt = Mps .

Tale posizione di equilibrio &€ sempre di equilibrio
stabile, lo dimostro come di seguito, vedasi figura 19b che
il lettore potra disegnare.

A questa posizione di equilibrio, dopo al rombo
imprimiamo una rotazione di verso orario “a”. La verticale
ora divide il rombo in due trapezi scaleni uguali perché
simmetrici rispetto al centro di massa “Cw’, quindi di
superfici uguali; pero, il trapezio scaleno 1, ora, ha la sua
maggiore estensione al di sotto dell’'orizzontale passante
per il centro di massa “Cy” dellintero rombo, inoltre il
centro di gravita “G+” del trapezio scaleno 1 & al di sotto
dell'orizzontale passante per il centro di massa “Cy’
dellintero rombo, mentre il centro di gravita “G;” del
trapezio scaleno 2 & al di sopra dell’orizzontale passante
per il centro di massa “Cu" dell'intero rombo, quindi il
peso del trapezio scaleno 1 “P+” € maggiore dell’analogo
“P” (P1 > Py). Inoltre, gli abbassamenti dei centri di
gravita dei due trapezi scaleni rispetto ai relativi centri di
massa, producono un aumento del braccio bps del peso
P+ e una diminuzione del braccio be; del peso P. , per cui
be1 > bpz .

Pertanto il momento della forza peso P+ “M1” &€ maggiore
di quello della forza peso P; “M,,”:

Mp1 = Py bpi; Mpz2 = P2 bpz; Mpt > Mp2 .

Il verso di questo momento Mg € antiorario, quindi
opposto alla rotazione iniziale impressa, facendo cosi
ritornare il rombo nella posizione originaria.

I momento & stabilizzante, quindi si ha equilibrio stabile.

2.5.1.6.2 Asse verticale coincidente diagonale minore
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La verticale passante per il centro di massa “Cw” divide il
rombo in due triangoli isosceli uguali, vedasi figura 20a
che il lettore potra disegnare.

Questa €& posizione di equilibrio perché i due centri di
gravita dei due triangoli isosceli sono alla stessa quota
rispetto ad un piano orizzontale di riferimento, nonché alla
stessa distanza dalla verticale, ne segue che i loro pesi
sono uguali P1 = P, , e anche i rispettivi bracci bes = bp, ,
quindi sono uguali ed opposti i due momenti delle due
forze peso:

Mp1 = Py bpi; Mpz2 = P2 bpz; Mpt = Mp2 .

Tale posizione di equilibrio € sempre di equilibrio
instabile, lo dimostro come di seguito, vedasi figura 20b
che il lettore potra disegnare.

A questa posizione di equilibrio, dopo al rombo
imprimiamo una rotazione di verso orario “a”. La verticale
ora divide il rombo in due trapezi scaleni uguali perché
simmetrici rispetto al centro di massa “Cy”, quindi di
superfici uguali; pero, il trapezio scaleno 1 ha la sua
maggiore estensione al di sopra dell’'orizzontale passante
per il centro di massa “Cy” dell’intero rettangolo, mentre il
trapezio scaleno 2 ha la sua maggiore estensione al di
sotto dell’'orizzontale passante per il centro di massa “Cw”
dellintero rettangolo, quindi il peso “P+” & minore di “P,”
(P+1 < Py). Inoltre, gli abbassamenti dei centri di gravita dei
due trapezi scaleni rispetto ai relativi centri di massa,
producono, al contrario del caso precedente una
diminuzione del braccio bps del peso P+ e un aumento del
braccio be, del peso P, per cui bps < bp; .

Pertanto il momento della forza peso P1 “M,:” € minore di
quello della forza peso Pz “M,.":
Mp1 = Py bpi; Mpz = P2 bpz; Mpt < Mp2 .
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Il verso di questo momento Me, € orario, quindi
concorde alla rotazione iniziale impressa, facendo cosi
allontanare sempre piu il rettangolo dalla posizione
originaria.

I momento €& destabilizzante, quindi si ha equilibrio
instabile.

2.5.1.7 Figure a due assi di simmetria ortogonali

Rientrano in questa categoria, oltre al rettangolo e al
rombo gia studiati, tutte quelle figure ottenute dalla
composizione di parti in modo tale da avere due assi di
simmetria ortogonali, ad esempio: due triangoli equilateri
con un lato in comune, due triangoli isosceli con la base
in comune, due trapezi isosceli con una base in comune,
un rettangolo avente dalle parti opposte di due lati
paralleli figure uguali (il lettore, con questi presupposti
puod costruire qualsiasi altra figura).

I comportamento di queste figure composte &
perfettamente analogo a quello del rettangolo e del
rombo. Pertanto, quando la verticale coincide con le
direzioni dei due assi di simmetria ortogonali, si ha
posizione di equilibrio, una stabile e l'altra instabile; tutte
le altre sono posizioni di non equilibrio. Come per il
rettangolo e il rombo, sono indistinguibili la posizione
verso l'alto o il basso e da destra verso sinistra; cid
implica che la posizione ruotata di 180° & indistinguibile
da quella originaria.

2.5.1.8 Figure ad un asse di simmetria

Rientrano in questa categoria il triangolo isoscele, |l
trapezio isoscele, il semicerchio, tutte quelle figure
ottenute dalla composizione di parti in modo tale da avere
un asse di simmetria, ad esempio: un trapezio isoscele
sormontato da una figura avente un asse di simmetria
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coincidente con il suo asse di simmetria, un triangolo
isoscele sormontato da una figura avente un asse di
simmetria coincidente con il suo asse di simmetria (il
lettore, con questi presupposti pud costruire qualsiasi
altra figura).

Dallo studio del rettangolo e del rombo, abbiamo visto

che quando c’é una posizione di equilibrio ce ne € un’altra
ad essa ortogonale: una & di equilibrio stabile e I'altra di
equilibrio instabile; tutte le altre di non equilibrio.
Pertanto, per le figure ad un asse di simmetria, si ha
posizione di equilibrio quando la verticale coincide con
'asse di simmetria e con la sua ortogonale, una stabile e
laltra instabile; tutte le altre sono posizioni di non
equilibrio.

A differenza delle figure con due assi di simmetria
ortogonali, ora pur se distinguibili la posizione verso l'alto
o il basso e da destra verso sinistra, la posizione ruotata
di 180° & anch’essa posizione di equilibrio “stabile o
instabile” come quella originaria.

2.5.1.8 Figure senza asse di simmetria

Rientrano in questa categoria tutte le figure che non

hanno nessun asse di simmetria.

In particolare rientrano in questa categoria anche:

1) il triangolo scaleno, pur avendo tre assi di simmetria
obliqua; per gli specialisti, 'asse di simmetria obliqua
non & asse principale d’inerzia;

2) le figure che sono simmetriche rispetto al loro
baricentro geometrico.

Dallo studio sia del rettangolo e del rombo che delle
figure ad un asse di simmetria, abbiamo visto che quando
c’€ una posizione di equilibrio ce ne & un’altra ad essa
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ortogonale: una & di equilibrio stabile e I'altra di equilibrio
instabile; tutte le altre di non equilibrio.

Pertanto, per queste figure senza asse di simmetria, caso
per caso vanno ricercate le due posizioni di equilibrio
ortogonali tra di loro, una stabile e l'altra instabile; tutte le
altre sono posizioni di non equilibrio.

Ora, come le figure ad un asse di simmetria, pur se
distinguibili la posizione verso l'alto o il basso e da destra
verso sinistra, la posizione ruotata di 180° & anch’essa
posizione di equilibrio “stabile o instabile” come quella
originaria.

2.5.2 Conclusioni

Dagli studi fatti vediamo che tutte le figure formano due
classi:

1° classe - figure aventi almeno due assi di simmetria non
ortogonali tra di loro (cerchio, poligono regolare, qualsiasi
figura composta comunque realizzata);

2° classe — tutte le altre figure, quindi figure aventi una
sola coppia di assi di simmetria ortogonali tra di loro, o un
solo asse di simmetria, o senza asse di simmetria.

2.5.2.1 Prima classe

Le figure di questa prima classe, studiate come corpi
appesi — ruotanti con punto di appensione e centro di
massa coincidenti, nel modello teorico di questo studio,
hanno tutte le infinite posizioni come posizioni di
equilibrio, tutte con lo stesso comportamento nei confronti
della rotazione, durante la quale presentano la stessa
resistenza all'inerzia rotazionale alle variazioni di stato,
sia di quiete che di moto.
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Qualsiasi coppia di rette ortogonali tra di loro pud
essere scelta come coppia di assi cartesiani di riferimento
con origine nel centro di massa.

2.5.2.2 Seconda classe

Le figure di questa seconda classe, studiate come corpi
appesi — ruotanti con punto di appensione e centro di
massa coincidenti, nel modello teorico di questo studio,
hanno tutte due sole posizioni di equilibrio “una stabile e
l'altra instabile”, ortogonali tra di loro, tutte le altre
posizioni sono posizioni di non equilibrio.

Tali figure, in ognuna delle infinite posizioni, a maggior
ragione quella stabile e quella instabile, hanno tutte un
comportamento diverso nei confronti della rotazione,
durante la quale presentano una diversa resistenza
all'inerzia rotazionale alle variazioni di stato, sia di quiete
che di moto. La massima inerzia rotazionale si ha in
corrispondenza della posizione di equilibrio stabile; la
minima inerzia rotazionale si ha in corrispondenza della
posizione di equilibrio instabile.

Qualsiasi coppia di rette ortogonali tra di loro pud
essere scelta come coppia di assi cartesiani di riferimento
con origine nel centro di massa.

Tra tutte le coppie di rette ortogonali tra di loro che
possono essere scelte come coppia di assi cartesiani di
riferimento, con origine nel centro di massa, pertanto ha
la sua peculiare caratteristica la coppia costituita dalle
due direzioni di posizione di equilibrio stabile e di
posizione di equilibrio instabile. Come gia detto, la
massima inerzia rotazionale si ha in corrispondenza della
posizione di equilibrio stabile, mentre la minima inerzia
rotazionale si ha in corrispondenza della posizione di
equilibrio instabile; in qualsiasi altra posizione il valore
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dell’inerzia rotazionale &€ compreso tra il massimo ed il
minimo, con una variazione continua tra una posizione e
la contigua.

Chiamo questa particolare ed unica coppia di assi
cartesiani di riferimento, quindi ortogonali tra di loro, con
origine nel centro di massa, assi principali d’inerzia.

Estendendo questa definizione anche alle figure della
prima classe, pertanto, per esse si ha che esistono infinite
coppie di assi cartesiani di riferimento, quindi ortogonali
tra di loro, con origine nel centro di massa, con le
caratteristiche di assi principali d’inerzia, ma tutte con la
stessa inerzia rotazionale.

2.5.3 Studio geometria delle masse

Fino ad adesso ho valutato solo qualitativamente l'inerzia
rotazionale, pertanto, al fine di valutare quantitativamente
questi effetti, necessita eseguire un apposito studio delle
masse che in forza proprio della forma dei corpi solidi ne
valuti le proprieta.

Per quanto gia detto in precedenza, tale studio
storicamente € gia stato eseguito ai fini della resistenza
meccanica dei corpi (momenti assiali d’inerzia). Inoltre
tale studio, in riferimento al moto rotazionale, pur con
I'errato principio di equilibrio indifferente per i corpi
sospesi, comprende anche la valutazione dell’inerzia
rotazionale (momento polare d’inerzia).

Pertanto lo studio esistente della geometria delle
masse, pud e deve essere utilizzato anche per il mio
nuovo studio dei corpi appesi — ruotanti, quindi anche per
il moto rotazionale generale con tutte le indicazioni prima
specificate.

73



Inoltre, ancora, anche nei casi delle figure della prima
classe, per i quali nel modello teorico tutte le posizioni
sono di equilibrio e quindi tutte con la stessa inerzia
rotazionale, considerato che in natura le condizioni del
modello teorico non esistono, & bene tenere presente che
qualsiasi figura si comporta come appartenente alla
seconda classe.

2.5.4 Corpi nello spazio

| corpi, per i quali finora abbiamo fatto riferimento alle
figure piane, sono entita spaziali; pertanto, tutto quanto
sin qui studiato nel piano, va integrato nello spazio.

Il lettore con pazienza, ma con Amore, anche per sua
gratificazione, trasformi ogni figura piana nella
corrispondente forma spaziale, formando alla fine sempre
due classi, ma ora di corpi spaziali.

Il corrispondente studio della geometria delle masse &
gia esistente anche per lo spazio a tre dimensioni.

In sintesi, nel piano abbiamo la coppia di assi
principali d’inerzia (una infinita di coppie per la prima
classe; una sola coppia per la seconda classe), nello
spazio abbiamo la corrispondente terna di assi principali
d’'inerzia (una infinita di terne per la corrispondente prima
classe; una sola terna per la corrispondente seconda
classe).
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Epilogo

Per Amore della ricerca della Verita per la Conoscenza |l
confronto “Democratico e Scientifico” deve esserci
sempre: nessuno si pud esimere da quest’obbligo.

L'esperienza di questi anni deve essere da monito per
la storia futura, a buon pro per tutti.

Non uno.
Non cento.
Ma mille Odisseo.

Per la Pace e la Serenita.

A Giorgio La Pira, a Martin Luther King e a Gandhi che
sono la mutua attrazione reciproca trasfigurata.
*hkkkkkkhkkkhhkkhkkhkhkhkhkhkkkkk

Gli esperimenti riportati sono, in particolare “Archimede
esperimenti”, “foto prima fatte ma non pubblicate” e “video
altri esperimenti”, visionabili con youtube: armenia santo
o tramite il mio sito www.armeniasanto.it

| miei studi scientifici originari sono contenuti nel libro pdf
"Un contributo per la Conoscenza" (1° e 2°P.), scaricabili
a questo link:

http://www.armeniasanto.it/pubblicazioni/

Questi sono alcuni dei link dei miei esperimenti:

https://www.youtube.com/watch?v=SbOEn2ZgGAwé&t

https://www.youtube.com/watch?v=-8 0k_4tKE8U
https://www.youtube.com/watch?v=Hu_mqghojBL4

https://www.youtube.com/watch?v=v5V4L0dbdjY &t
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https://www.youtube.com/watch?v=Hu_mqhojBL4
https://www.youtube.com/watch?v=-8Ok_4tKE8U&fbclid=IwAR1aoWTF2EW0lUH7yghQ5I7kyW0HuYRj_cZ1nJUTABdbyzXq_CXLvYfgEyg
http://www.armeniasanto.it/pubblicazioni/?fbclid=IwAR1OiSCiYFXhRkfPm3QeG_BZrjh5IbIYrlJ-aak54-2Almz-DEuXBTf7cUM
https://www.youtube.com/watch?v=v5V4L0dbdjY&t
http://www.armeniasanto.it/
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