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Esercizio 1

La Figura 1 mostra il meccanismo di una pinza (simmetrica) che po-
trebbe essere impiegata in chirurgia robotica. Il corpo 0, sede delle
tre cerniere 4, B e C, e fisso (potrebbe essere I'estremita di un braccio
robotico). In corrispondenza dei punti D ed E ci sono condizioni di
rotolamento senza strisciamento (RSS) tra i corpi in contatto. Sebbe-
ne un’analisi geometrica elementare del meccanismo possa farlo
sembrare non labile, la dipendenza dei vincoli garantisce un g.d.l. So-

no assegnate le seguenti quantita: AD=BD=R,CE=r.

1. Sia richiesta una certa velocita angolare per il corpo 1 (dun-
que 91 € assegnata): determinare la velocita angolare da im-
primere al corpo 3 e quella del corpo 2.

2. Determinare i centri delle velocita di tutti i corpi mobili, sia asso-
luti che relativi.

3. Con 6, nota, ottenere 'equazione di chiusura per le accelerazioni.

Esercizio 2

Si deve afferrare il disco tratteggiato in Fig. 2 applicando su di
esso una coppia a braccio nullo assegnata, d’intensita ||S , at-

traverso i due punti di contatto F e G tra disco e pinza.

1. Determinare (giustificando adeguatamente) quale deve
essere il minimo valore del coefficiente di attrito stati-
co in corrispondenza dei punti di contatto F e G affinché
si possano avere condizioni di equilibrio.

Si supponga che il vincolo RSS in D ed E sia garantito da ruote
dentate con angolo di pressione standard di 20°; cio significa
(Fig. 3) che la reazione ricevuta dal generico corpo in esame in
corrispondenza del punto sede di RSS ha una componente tan-
genziale T e una componente normale N (sempre centripeta)
dipendenti tra loro: i loro moduli sono legati dalla relazione
|N| = |T|tan(20°) .

2. Determinare la coppia M da applicare al corpo 3 per avere (
condizioni di equilibrio statico e tutte le conseguenti rea- -—=—
zioni vincolari.

3. Riportare i diagrammi di corpo libero risolti in funzione dei Fig.3
dati del problema.

Esercizio 3

Si determini il momento d’inerzia rispetto all’asse a del cerchio omogeneo in figu-
ra, avente massa m = 0.4 kg e raggio R = 100 mm.
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Esercizio 1

La Figura 1 mostra il meccanismo di una pinza (simmetrica) che po-
trebbe essere impiegata in chirurgia robotica. Il corpo 0, sede delle
tre cerniere A, B e C, ¢ fisso (potrebbe essere I’estremita di un brac-
cio robotico). In corrispondenza dei punti D ed E ci sono condizioni
di rotolamento senza strisciamento (RSS) tra i corpi in contatto.
Sebbene un’analisi geometrica elementare del meccanismo possa
farlo sembrare non labile, la dipendenza dei vincoli garantisce un

g.d.l. Sono assegnate le seguenti quantita: AD=BD=R,CE=r.

1. Sia richiesta una certa velocita angolare per il corpo 1 (dun-
que 91 e assegnata): determinare la velocita angolare da im-
primere al corpo 3 e quella del corpo 2.

2. Determinare i centri delle velocita di tutti i corpi mobili, sia asso-
luti che relativi.

3. Con ¢, nota, ottenere 'equazione di chiusura per le accelerazioni.

Esercizio 2

Si deve afferrare il disco tratteggiato in Fig. 2 applicando su di
esso una coppia a braccio nullo assegnata, d’intensita ||S , attra-

verso i due punti di contatto F e G tra disco e pinza.

1. Determinare (giustificando adeguatamente) quale deve
essere il minimo valore del coefficiente di attrito statico
in corrispondenza dei punti di contatto F e G affinché si
possano avere condizioni di equilibrio.

Si supponga che il vincolo RSS in D ed E sia garantito da ruote
dentate con angolo di pressione standard di 20°; cid significa
(Fig. 3) che la reazione ricevuta dal generico corpo in esame in
corrispondenza del punto sede di RSS ha una componente tan-
genziale T e una componente normale N (sempre centripeta)
dipendenti tra loro: i loro moduli sono legati dalla relazione
|N|=|T|tan(20°).

2. Determinare la coppia M da applicare al corpo 3 per avere
condizioni di equilibrio statico e tutte le conseguenti reazio- RSS
ni vincolari. (7) T

3. Riportare i diagrammi di corpo libero risolti in funzione dei
dati del problema.

Esercizio 3

a Sidetermini il momento d’inerzia rispetto all’asse a del cerchio omogeneo
in figura, avente raggio R = 0.1 m e massa m = 0.4 kg.
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Esercizio 1

La Figura 1 mostra il meccanismo di una pinza (simmetrica) che
potrebbe essere impiegata in chirurgia robotica. Il corpo 0, sede
delle tre cerniere L, M e N, e fisso (potrebbe essere I'estremita di
un braccio robotico). In corrispondenza dei punti O e P ci sono
condizioni di rotolamento senza strisciamento (RSS) tra i corpi
in contatto. Sebbene un’analisi geometrica elementare del mec-
canismo possa farlo sembrare non labile, la dipendenza dei vin-
coli garantisce un g.d.l. Sono assegnate le seguenti quantita:

LO=MO=R, NP=r.

1. Sia richiesta una certa velocita angolare per il corpo 1
(dunque 91 e assegnata): determinare la velocita angola-
re da imprimere al corpo 3 e quella del corpo 2.

2. Determinare i centri delle velocita di tutti i corpi mobili, sia
assoluti che relativi.

3. Data 6,, ottenere I'equazione di chiusura per le accelerazioni.

Esercizio 2

Si deve afferrare il disco tratteggiato in Fig. 2 applicando su
di esso una coppia a braccio nullo assegnata, d'intensita ||S],

attraverso i due punti di contatto A e B tra disco e pinza.

1. Determinare (giustificando adeguatamente) quale
deve essere il minimo valore del coefficiente di attri-
to statico in corrispondenza dei punti di contatto 4 e
B affinché si possano avere condizioni di equilibrio.

Si supponga che il vincolo RSS in O e P sia garantito da ruote
dentate con angolo di pressione standard di 20°; cio significa
(Fig. 3) che la reazione ricevuta dal generico corpo in esame
in corrispondenza del punto sede di RSS ha una componente
tangenziale T e una componente normale N (sempre centri-
peta) dipendenti tra loro: i loro moduli sono legati dalla rela-

zione |N| = |T|tan(20°) . RSS

2. Determinare la coppia € da applicare al corpo 3 per avere
condizioni di equilibrio statico e tutte le conseguenti rea-
zioni vincolari.

3. Riportare i diagrammi di corpo libero risolti in funzione
dei dati del problema.

Esercizio 3

Si determini il momento d’inerzia rispetto all’asse a del cerchio omogeneo in figu-
ra, avente raggio R = 10 cm e massa m = 0.4 kg.
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Esercizio 1

La Figura 1 mostra il meccanismo di una pinza (simmetrica) che
potrebbe essere impiegata in chirurgia robotica. Il corpo 0, sede
delle tre cerniere L, M e N, e fisso (potrebbe essere I'estremita di
un braccio robotico). In corrispondenza dei punti O e P ci sono
condizioni di rotolamento senza strisciamento (RSS) tra i corpi
in contatto. Sebbene un’analisi geometrica elementare del mec-
canismo possa farlo sembrare non labile, la dipendenza dei vin-
coli garantisce un g.d.l. Sono assegnate le seguenti quantita:

LO=MO=R, NP=r.

1. Sia richiesta una certa velocita angolare per il corpo 1 (dun-

que 91 € assegnata): determinare la velocita angolare da im-
primere al corpo 3 e quella del corpo 2.

2. Ottenere i centri delle velocita assoluti dei tre corpi mobili.

3. Data 6,, ottenere I'equazione di chiusura per le accelerazioni.

Esercizio 2

Si deve afferrare il disco tratteggiato in Fig. 2 applicando su
di esso una coppia a braccio nullo assegnata, d'intensita ||S],

attraverso i due punti di contatto A e B tra disco e pinza.

1. Determinare (giustificando adeguatamente) quale deve
essere il minimo valore del coefficiente di attrito statico
in corrispondenza dei punti di contatto A e B affinché si
possano avere condizioni di equilibrio.

Si supponga che il vincolo RSS in O e P sia garantito da ruote
dentate con angolo di pressione standard di 20°; cio significa
(Fig. 3) che la reazione ricevuta dal generico corpo in esame
in corrispondenza del punto sede di RSS ha una componente
tangenziale T e una componente normale N (sempre centri-
peta) dipendenti tra loro: i loro moduli sono legati dalla rela-

zione |N| :|T|tan(20°).

RSS
2. Determinare la coppia € da applicare al corpo 3 per avere _4(_7;]_ T
condizioni di equilibrio statico e tutte le conseguenti rea-
zioni vincolari. Fig. 3

3. Riportare i diagrammi di corpo libero risolti in funzione
dei dati del problema.
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