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3.2 Stabilità Asintotica . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 83

3.3 Teorema di Lagrange-Dirichlet . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 85
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7.2 Il Corpo Rigido è un sistema vincolato a vincoli lisci . . . . . . . . . . . . . 136

7.3 Dinamica del Corpo Rigido . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 137

7.4 Equazioni di Euler . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 138

8 Calcolo delle Variazioni 147

8.1 Principio Variazionale di Hamilton . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 147

8.2 Minimo nel Calcolo delle Variazioni: il Principio della Minima Azione . . . 150

8.3 Sinossi di Teoria Variazionale in H1 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 155

8.4 Minimo Forte e Minimo Debole . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 157
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