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Esercizio 1

Si consideri il meccanismo in figura, nella configurazione rappresentata.
Sono assegnate la velocita X >0 e l'accelerazione X del corpo 3 e le
altre quantita geometriche indicate. Il corpo 1 e collegato al telaio
mediante un vincolo di rotolamento senza strisciamento.

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: equazione di
chiusura, triangolo delle velocita e segni delle velocita incognite.

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.
5. Ottenere I'equazione di chiusura per le accelerazioni.
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staticamente il sistema.

funzione dei dati del problema.

Esercizio 3
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Esercizio 2

® III Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio 1. Sul corpo 3 agisce la
forza F, assegnata, e successivamente sul corpo 2 agisce la forza P,
anch’essa assegnata (vettori in figura).

@ La coppia C, incognita, deve essere applicata sul corpo 1 per equilibrare

1. Determinare la coppia C’ e tutte le forze/coppie reattive
quando agisce soltanto la forza F.

2. Determinare la coppia C” e tutte le forze/coppie reattive
quando agisce soltanto la forza P.

Per i punti 1 e 2, indicare chiaramente /'ordine secondo cui vengono
analizzati i corpi, e riportare i diagrammi di corpo libero risolti in

Si consideri il sistema di vettori costituito dalle quattro forze rappresentate in figura, applicate ai vertici di

un rettangolo: determinare il sistema equivalente minimo.
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Esercizio 1

Si consideri il meccanismo in figura, nella configurazione
rappresentata. Sono assegnate la velocita X>0 e

I'accelerazione X del corpo 3 e le altre quantita |||“|
geometriche indicate. 11 corpo 1 & collegato al telaio

mediante un vincolo di rotolamento senza strisciamento.
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1. Scrivere l'espressione della velocita del generico 1 @
punto di ogni corpo, anche in funzione di grandezze ko—i 1
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2. Risolvere per via grafica il problema delle velocita: // N 1)

equazione di chiusura, triangolo delle velocita e segni [ \
delle velocita incognite.

3. Ottenere analiticamente le espressioni delle velocita
incognite di cui al punto precedente in funzione dei dati
del problema.

@ (telaio)

4. Determinare tutti i centri delle velocita, sia assoluti che
relativi.
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5. Ottenere I'equazione di chiusura per le accelerazioni. S

Esercizio 2

HID_\ Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio 1. Sul corpo 3
agisce la forza P, assegnata, e successivamente sul corpo 2

agisce la forza F, anch’essa assegnata (vettori in figura).

@ La coppia M, incognita, deve essere applicata sul corpo 1 per
P B equilibrare staticamente il sistema.
’ . - = ’ -
/,/ N 1. Determinare la coppia M’ e tutte le forze/coppie
[ I reattive quando agisce soltanto la forza P.

2. Determinare la coppia M” e tutte le forze/coppie
reattive quando agisce soltanto la forza F.

Per i punti 1 e 2, indicare chiaramente I'ordine secondo cui
vengono analizzati i corpi, e riportare i diagrammi di corpo

P © (tetaio) . . .. , . ,
> libero risolti in funzione dei dati del problema.
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Si consideri il sistema di vettori costituito dalle quattro forze rappresentate in figura, N/
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Esercizio 1

Si consideri il meccanismo in figura, nella configurazione rappresentata.
Sono assegnate la velocita X >0 e l'accelerazione X del corpo 3 e le
altre quantita geometriche indicate. Il corpo 1 e collegato al telaio
mediante un vincolo di rotolamento senza strisciamento.

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: equazione di
chiusura, triangolo delle velocita e segni delle velocita incognite.

3. Ottenere analiticamente le espressioni delle velocita incognite di cui
al punto precedente in funzione dei dati del problema.

4. Determinare i centri delle velocita dei tre corpi.

5. Ottenere I'equazione di chiusura per le accelerazioni.

Esercizio 2

Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio 1. Sul corpo 3 agisce la
forza F, assegnata, e successivamente sul corpo 2 agisce la forza P,
anch’essa assegnata (vettori in figura).
La coppia C, incognita, deve essere applicata sul corpo 1 per equilibrare
staticamente il sistema.
1. Determinare la coppia C’ e tutte le forze/coppie reattive quando
agisce soltanto la forza F.

2. Determinare la coppia C” e tutte le forze/coppie reattive quando
agisce soltanto la forza P.

Per i punti 1 e 2, indicare chiaramente Il'ordine secondo cui vengono
analizzati i corpi, e riportare i diagrammi di corpo libero risolti in
funzione dei dati del problema.
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