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Esercizio 1

Del meccanismo a un grado di liberta in figura, nella configurazione rappre- "/@)
sentata, sono assegnati la distanza OB =d ed i raggi I, del disco 1 e r, =5d
dell’asse (arco di circonferenza) dell’asola ricavata nel corpo 2. Tra il disco 1
ed il telaio e presente un vincolo di rotolamento senza strisciamento (RSS). 11~ j

corpo 2 & simmetrico rispetto all’asse verticale in figura. Si assuma &, come

kOo=—>-i B (perno integrato
nel corpo 1)

coordinata lagrangiana (positiva se antioraria).

1. Scrivere I'espressione della velocita del generico punto di ogni corpo, an-
che 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, assumendo &, <0.

3. Determinare analiticamente le espressioni delle velocita incognite di cui al
punto precedente.

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

Esercizio 2

Il corpo 2 e soggetto all’azione della sua forza peso P, assegnata. Una coppia C,
incognita, deve essere applicata al corpo 1 per equilibrare staticamente il si-
stema.

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

Indicare chiaramente ['ordine secondo cui vengono analizzati i corpi, e
riportarne i diagrammi di corpo libero risolti in funzione dei dati del
problema.

Esercizio 3

Si consideri un atleta impegnato nell’arrampicata su placca: nella fase di progressione rappresentata in figu-
ra, il piede destro ¢ sollevato dal terreno, e le reazioni scambiate tra mani e placca sono trascurabili. L’area di
contatto tra piede sinistro e placca ¢ molto ridotta, tale da poter considerare puntiforme il tipo di contatto
(punto C in figura). Gli effetti dinamici sono trascurabili
(condizioni di equilibrio statico).

1. Determinare quale deve essere la distanza oriz-
zontale AX tra il baricentro G dell’atleta ed il
punto di contatto C al fine di avere condizioni di
equilibrio.

2. Determinare quale deve essere il minimo valore
del coefficiente di attrito statico tra placca e scar-
petta.

3. Si consideri I'equilibrio del piede in appoggio: de-
terminare le reazioni articolari e la coppia eserci-
tata dai tendini/muscoli/legamenti in corrispon-
denza della caviglia (cerniera attiva).

Siassuma a = 20 cm e una massa dell’atleta m = 70 kg.
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Esercizio 1

Del meccanismo a un grado di liberta in figura, nella configurazione
rappresentata, sono assegnati la distanza OB =d ed i raggi r, del disco

1le r, =5d dell'asse (arco di circonferenza) dell’asola ricavata nel corpo

2. Tra il disco 1 ed il telaio e presente un vincolo di rotolamento senza
strisciamento (RSS). Il corpo 2 e simmetrico rispetto all’asse verticale in

figura. Si assuma &, come coordinata lagrangiana (positiva se antiora-

ria).

1. Scrivere l'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, as-

sumendo 01 <0.

3. Determinare analiticamente le espressioni delle velocita incognite di
cui al punto precedente.

4. Determinare i centri delle velocita assoluti dei due corpi.

5. Ottenere 'equazione di chiusura per le accelerazioni.

Esercizio 2

Il corpo 2 & soggetto all’azione della sua forza peso P, assegnata, e suc-
cessivamente all’azione della forza T, anch’essa assegnata (vettori in fi-
gura). Una coppia C, incognita, deve essere applicata al corpo 1 per equi-
librare staticamente il sistema.

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

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

Indicare chiaramente ['ordine secondo cui vengono analizzati i corpi,
e riportarne i diagrammi di corpo libero risolti in funzione dei dati
del problema.
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