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Esercizio 1

La Figura 1 mostra schematicamente
I'esercizio di squat alla Smith machine.
In prima approssimazione, atleta, ®\
bilanciere e macchina possono essere
assimilati al meccanismo reppresentato
in Fig. 2 (in cui il corpo 1 rappresenta il G,
bilanciere e la parte superiore del corpo
dell’atleta, il corpo 2 le cosce, e il corpo 3
il resto delle gambe).

Nella configurazione rappresentata, si
considerino assegnate la velocita y e

Figura 1 l'accelerazione ) del corpo 1 e le altre
quantita geometriche indicate in figura.

1. Scrivere I'espressione della velocita del generico punto di ogni corpo,
anche in funzione di grandezze ancora incognite.
2. Risolvere per via grafica il problema delle velocita, assumendo y > 0:

equazione di chiusura, triangolo delle velocita e segni delle velocita ,

incognite. i ®
3. Ottenere analiticamente le espressioni delle velocita incognite di cui al

punto precedente in funzione dei dati del problema.
4. Determinare tutti i centri delle velocita, sia assoluti che relativi. 7,
5. Ottenere I'equazione di chiusura per le accelerazioni.

Figura 2

Esercizio 2

Si vogliono ora valutare, in prima approssimazione, le reazioni sviluppate
dal corpo dell’atleta per sostenere il proprio peso e quello del bilanciere,
come rappresentato in Fig. 3. Per instaurare condizioni di equilibrio @‘
statico, il corpo umano genera azioni interne tramite muscoli, tendini,
legamenti, ecc. In corrispondenza di ciascuna cerniera (articolazione), tali
azioni interne possono essere sostituite da un sistema equivalente 1
costituito da una reazione (due componenti scalari) ed una coppia; una
tale cerniera si dice attiva. Nel caso in esame, si supponga per semplicita
che l'unica cerniera attiva sia la cerniera B (articolazione ginocchia). Si
consideri inoltre trascurabile la massa del corpo 3.
1. Determinare tutte le forze/coppie reattive in funzione dei parametri
del problema.
2. Determinare tutte le forze/coppie reattive con i seguenti valori
numerici: m, =110kg, m,=30kg, a=0.1m, b=0.15m,

c=02m,d=04m.

Per i punti 1 e 2, riportare i diagrammi di corpo libero risolti.

Figura 3
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Esercizio 1

La Figura 1 mostra schematicamente
I'esercizio di squat alla Smith machine.
In prima approssimazione, atleta, @‘
bilanciere e macchina possono essere
assimilati al meccanismo reppresentato
in Fig. 2 (in cui il corpo 1 rappresenta il G,
bilanciere e la parte superiore del corpo
dell’atleta, il corpo 2 le cosce, e il corpo 3
il resto delle gambe).

Nella configurazione rappresentata, si
considerino assegnate la velocita y e

Figura 1 'accelerazione y del corpo 1 e le altre

quantita geometriche indicate in figura.
1. Scrivere I'espressione della velocita del generico punto di ogni corpo,

anche in funzione di grandezze ancora incognite.
2. Risolvere per via grafica il problema delle velocita, assumendo y >0:

equazione di chiusura, triangolo delle velocita e segni delle velocita ,
incognite. i ®
3. Ottenere analiticamente le espressioni delle velocita incognite di cui al
punto precedente in funzione dei dati del problema.
Determinare il centro delle velocita del corpo 2. 7
. Ottenere 'equazione di chiusura per le accelerazioni.

G

Figura 2

Esercizio 2

Si vogliono ora valutare, in prima approssimazione, le reazioni sviluppate
dal corpo dell’atleta per sostenere il proprio peso e quello del bilanciere,
come rappresentato in Fig. 3. Per instaurare condizioni di equilibrio @
statico, il corpo umano genera azioni interne tramite muscoli, tendini,
legamenti, ecc. In corrispondenza di ciascuna cerniera (articolazione), tali G
azioni interne possono essere sostituite da un sistema equivalente 1
costituito da una reazione (due componenti scalari) ed una coppia; una
tale cerniera si dice attiva. Nel caso in esame, si supponga per semplicita
che l'unica cerniera attiva sia la cerniera B (articolazione ginocchia). Si
consideri inoltre trascurabile la massa del corpo 3.

Determinare tutte le forze/coppie reattive in funzione dei parametri del
problema. Riportare i diagrammi di corpo libero risolti.

Figura 3
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