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Esercizio 1

Del meccanismo in figura, nella configurazione X @
rappresentata, sono assegnate la velocita x e
I'accelerazione X del corpo 1 e i parametri geo-
metrici indicati. Tra il corpo 3 e il telaio & presen-
te un vincolo di rotolamento senza strisciamento.

@ (telaio)

1. Scrivere I'espressione della velocita del gene-
rico punto di ogni corpo e risolvere per via
grafica il problema delle velocita assumendo a
x>0 (equazione di chiusura, triangolo delle
velocita, segni delle velocita incognite).

2. Ottenere analiticamente le espressioni delle
velocita incognite di cui al punto precedente,
in funzione dei dati del problema. b RSS c

3. Individuare tutti i centri delle velocita, sia as-
soluti che relativi.

4. Ottenere 'equazione di chiusura per le accelerazioni.

Esercizio 2

Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio @D
. @ (telaio)
precedente. Sul corpo 1 agisce la forza T, asse- _%
gnata, e successivamente sull’asta 2 agisce la for- a >T
za F, anch’essa assegnata (vettori in figura). A

Una coppia C, incognita, deve essere applicata al /
corpo 3 per equilibrare staticamente il sistema
nei due casi descritti.

1. Determinare la coppia €’ e tutte le for-
ze/coppie reattive quando agisce soltanto la
forza T.

2. Determinare la coppia €” e tutte le for-
ze/coppie reattive quando agisce soltanto la
forza F.

Per ciascun punto, indicare chiaramente l'ordine

secondo cui vengono analizzati i vari corpi, e riportarne i diagrammi di corpo libero risolti in funzione

dei dati del problema.

Esercizio 3 c

Si determini il momento d’inerzia della figura piana rappresentata rispetto b
all’asse x (asse di simmetria). Oltre ai parametri geometrici indicati ¢ assegnata
la densita superficiale p. d o
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Esercizio 1

Del meccanismo in figura, nella configurazione
rappresentata, sono assegnate la velocita x e
I'accelerazione X del corpo 1 e i parametri geo-
metrici indicati. Tra il corpo 3 e il telaio & presen-
te un vincolo di rotolamento senza strisciamento.

1. Scrivere I'espressione della velocita del gene-
rico punto di ogni corpo e risolvere per via
grafica il problema delle velocita assumendo
x>0 (equazione di chiusura, triangolo delle
velocita, segni delle velocita incognite).

2. Ottenere analiticamente le espressioni delle

velocita incognite di cui al punto precedente,

in funzione dei dati del problema.

Individuare i centri delle velocita (assoluti).

4. Ottenere I'equazione di chiusura per le accele-
razioni.
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@ (telaio)

Esercizio 2

Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio
precedente. Sul corpo 1 agisce la forza T, asse-
gnata, e successivamente sull’asta 2 agisce la for-
za F, anch’essa assegnata (vettori in figura).

Una coppia C, incognita, deve essere applicata al
corpo 3 per equilibrare staticamente il sistema
nei due casi descritti.

1. Determinare la coppia €’ e tutte le for-
ze/coppie reattive quando agisce soltanto la
forza T.

2. Determinare la coppia C” e tutte le for-
ze/coppie reattive quando agisce soltanto la
forza F.

Per ciascun punto, indicare chiaramente I'ordine

secondo cui vengono analizzati i vari corpi, e ri-

portarne i diagrammi di corpo libero risolti in
funzione dei dati del problema.
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@ (telaio)
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