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ω  è ⊥ al piano del moto, con verso definito dalla
“regola della mano destra”
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Infatti:

ω
ϑ

≡
d t

dt
( )

⇒

π / 2

Vettore velocità angolare ω

Moto circolare in notazione vettoriale:
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raT moto decelerato

Vettore accelerazione angolare α


