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Esercizio 1

Del meccanismo in figura, nella configurazione rappresentata, so-
no assegnati: il valore della coordinata X del corpo 1 e quelli delle

sue derivate temporali X e X, entrambi positivi; le lunghezze h e
r. La natura dei vincoli e tale da garantire il contatto (senza attri-
to) trai corpi O (telaio) e 2 durante il moto.

1. Che tipo di vincolo deve esistere tra i corpi 0 e 2 affinché il
meccanismo abbia un grado di liberta?

2. Ricavare l'espressione della velocita del generico punto di
ogni corpo, per via grafica oppure per via analitica, in fun-
zione dei dati del problema.

3. Determinare tutti i centri delle velocita, sia assoluti che relativi.

4. Ricavare l'espressione dell’accelerazione del generico punto di
ogni corpo, per via grafica oppure per via analitica, in funzione
dei dati del problema.

Esercizio 2

Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio 1. Sul corpo 2 agi-
scono, non contemporaneamente, la coppia M, assegnata, e la for-
za P, anch’essa assegnata (vettori in figura).

La forza F, avente modulo e verso incogniti, deve essere applicata
al corpo 1 per equilibrare staticamente il sistema.

1. Determinare la forza F’ e tutte le reazioni quando agisce
soltanto la coppia M.

2. Determinare la forza F” e tutte le reazioni quando agisce sol-
tanto la forza P.

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

Esercizio 3
E assegnato il seguente sistema di forze (componenti cartesiane):
F,=(0,2,7.5)N, F,=(0,-3.6,11)N, F,=(0,8.7,-4)N
e le coordinate dei relativi punti di applicazione:
P,=(0,0.8,2) m, P,=(0,0,00m, P,=(0,-2.3,1)m

1. Determinare il valore del trinomio invariante del sistema di forze assegnato.

2. Dacosa é costituito il sistema equivalente minimo (il pitu semplice)?
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Esercizio 1

Del meccanismo in figura, nella configurazione rappresentata,
sono assegnati: il valore della coordinata X del corpo 1 e quelli /4
delle sue derivate temporali X e X, entrambi positivi; le lun- 7 1 4
ghezze h e r. La natura dei vincoli e tale da garantire il contatto

(senza attrito) tra i corpi 0 (telaio) e 2 durante il moto. /

' ‘ h
1. Che tipo di vincolo deve esistere tra i corpi 0 e 2 affinché ( :
il meccanismo abbia un grado di liberta? K
2. Ricavare l'espressione della velocita del generico punto A
di ogni corpo, per via grafica oppure per via analitica, in 7/, iz

funzione dei dati del problema.

3. Determinare tutti i centri delle velocit3, sia assoluti che relativi.

4. Ricavare l'espressione dell’accelerazione del generico punto di ogni corpo, per via grafica oppure per
via analitica, in funzione dei dati del problema.

Esercizio 2

Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio 1. Sul corpo 2
agiscono, non contemporaneamente, la coppia C, assegnata, e la

forza T, anch’essa assegnata (vettori in figura).

La forza Q, avente modulo e verso incogniti, deve essere appli-

cata al corpo 1 per equilibrare staticamente il sistema. T

1. Determinare la forza Q’ e tutte le reazioni quando agisce

soltanto la coppia C. (
2. Determinare la forza Q” e tutte le reazioni quando agisce sol-

tanto la forza T. 7

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

Esercizio 3
E assegnato il seguente sistema di forze (componenti cartesiane):
F,=(0,3.2,5N, F,=(0,-12,71)N, F,=(0,4.5,10)N
e le coordinate dei relativi punti di applicazione:
P, =(0,0,0)m, P,=(0,-3.7,6)m, P,=(0,-2,5.9)m

1. Determinare il valore del trinomio invariante del sistema di forze assegnato.

2. Da cosa e costituito il sistema equivalente minimo (il pitt semplice)?
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Esercizio 1

Del meccanismo in figura, nella configurazione rappresen-
tata, sono assegnati: il valore della coordinata X del corpo 1

e quelli delle sue derivate temporali X e X, entrambi posi-
tivi; le lunghezze h e r. La natura dei vincoli € tale da garan-
tire il contatto (senza attrito) tra i corpi O (telaio) e 2 duran-
te il moto.

1. Che tipo di vincolo deve esistere tra i corpi 0 e 2 affinché
il meccanismo abbia un grado di liberta?

2. Ricavare l'espressione della velocita del generico punto
di ogni corpo, per via grafica oppure per via analitica, in
funzione dei dati del problema.

3. Determinare il centro delle velocita del corpo 2.

4. Ricavare l'espressione dell’accelerazione del generico
punto di ogni corpo, per via grafica oppure per via analitica, in funzione dei dati del problema.

Esercizio 2

Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio 1. Sul corpo
2 agiscono, non contemporaneamente, la coppia M, asse-
gnata, e la forza P, anch’essa assegnata (vettori in figura).
La forza F, avente modulo e verso incogniti, deve essere ap-
plicata al corpo 1 per equilibrare staticamente il sistema.

1. Determinare la forza F’ e tutte le reazioni quando agisce
soltanto la coppia M.

2. Determinare la forza F” e tutte le reazioni quando agisce
soltanto la forza P.

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