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Esercizio 1

Del meccanismo in figura, nella configurazione rap-
presentata, sono assegnati: il valore della coordina-

ta x del corpo 1 e delle sue derivate temporali X e
X; il raggio r del disco (corpo 2).

1. Ricavare l'espressione della velocita del ge-
nerico punto di ogni corpo, anche in funzione
di grandezze ancora incognite.

2. Risolvere per via grafica il problema delle ve-

locita, assumendo X< 0: equazione di chiusu-
ra, triangolo delle velocita e segni delle velo-
cita incognite.

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

4. Determinare tutti i centri delle velocita, sia asso-

luti che relativi.
5. Ottenere l'equazione di chiusura delle accelera-
zioni.

Esercizio 2

Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio 1.
Sul corpo 3 agisce la forza P, assegnata, e sul disco 2
la coppia C, anch’essa assegnata (vettori in figura). vP
La forza F, avente modulo e verso incogniti (ma ret- ]
ta di applicazione assegnata, passante per A), deve

essere applicata al corpo 1 per equilibrare statica-

mente il sistema. ©

1. Determinare la forza F’ e tutte le reazioni
quando agisce soltanto la forza P. @
2. Determinare la forza F” e tutte le reazioni quan- N
do agisce soltanto la coppia C. @®
3. Per i due casi precedenti, determinare il minimo F \C; r
valore del coefficiente di attrito nel punto di con- - A

tatto A affinché I'equilibrio statico possa essere (RSS)
affidato all’attrito.

Per i punti 1 e 2, indicare chiaramente I'ordine % \
secondo cui vengono analizzati i corpi e riporta- 45\
re i diagrammi di corpo libero dei tre corpi ri-
solti in funzione dei dati del problema.
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Esercizio 1

Del meccanismo in figura, nella configurazione rappre-
sentata, sono assegnati: il valore della coordinata x del
corpo 1 e delle sue derivate temporali X e X; il raggio r
del disco (corpo 2).

1. Ricavare l'espressione della velocita del generico
punto di ogni corpo, anche in funzione di grandez-
Ze ancora incognite.

2. Risolvere per via grafica il problema delle velocita,
assumendo X< 0: 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 l'equazione di chiusura delle accelerazioni.

Esercizio 2

Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio 1. Sul cor-
po 3 agisce la forza P, assegnata, e sul disco 2 la coppia C,

anch’essa assegnata (vettori in figura).

La forza F, avente modulo e verso incogniti (ma retta di ap-
plicazione assegnata, passante per A4), deve essere applicata

al corpo 1 per equilibrare staticamente il sistema.

1. Determinare la forza F’ e tutte le reazioni quando

agisce soltanto la forza P.

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

soltanto la coppia C.

3. Per i due casi precedenti, determinare il minimo valore
del coefficiente di attrito nel punto di contatto A affinché

'equilibrio statico possa essere affidato all’attrito.

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

del problema.
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Esercizio 1

Del meccanismo in figura, nella configurazione rap- |
presentata, sono assegnati: il valore della coordina- —I_

ta x del corpo 1 e delle sue derivate temporali x e |
X ; il raggio r del disco (corpo 2).

1. Ricavare l'espressione della velocita del generico
punto di ogni corpo, anche in funzione di gran-
dezze ancora incognite.

2. Risolvere per via grafica il problema delle veloci-

ta, assumendo x < 0: equazione di chiusura, tri-
angolo delle velocita e segni delle velocita inco-
gnite.

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

4. Determinare il centro delle velocita del disco 2.

5. Ottenere l'equazione di chiusura delle accelera-
zioni.

Esercizio 2

Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio 1. Sul
corpo 3 agisce la forza P, assegnata, e sul disco 2 la cop- _wP
pia C, anch’essa assegnata (vettori in figura). ]
La forza F, avente modulo e verso incogniti (ma retta di
applicazione assegnata, passante per A), deve essere ap-
plicata al corpo 1 per equilibrare staticamente il siste- ®
ma.

1. Determinare la forza F’ e tutte le reazioni quando agi-
sce soltanto la forza P. @
2. Determinare la forza F” e tutte le reazioni quando a- F
gisce soltanto la coppia C. > A
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Per i punti 1 e 2, indicare chiaramente I'ordine secondo (RSS)
cui vengono analizzati i corpi e riportare i diagrammi di
corpo libero dei tre corpi risolti in funzione dei dati del 7/} < %
problema. 45\
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