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ESAME DI MECCANICA - solo PRIMA PARTE - versione A
Corso di Laurea in Ingegneria Biomedica

Esercizio 1

Del meccanismo in figura, nell’atto di moto
rappresentato, sono assegnate le quantita ge-

ometriche indicate, 8>0 e 6.

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

2. Ottenere l'equazione di chiusura per le ve-
locita e risolverla per via grafica (triangolo
delle velocita e segni delle velocita incogni-
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blema e servendosi dei versori (i, j, k) indi-
cati).

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

4. Ottenere I'equazione di chiusura delle accelerazioni.

Esercizio 2

Sul meccanismo dell’esercizio precedente agi-
scono la coppia M, assegnata (corpo 1), e la forza
peso del corpo 2, P, anch’essa assegnata.
L’equilibrio statico del sistema e affidato all'azio-
ne di una coppia C, incognita, agente sul corpo 3.

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

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

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

Esercizio 3

Del cerchio in figura, avente densita superficiale p e raggio R as-
segnati, determinare il momento d'inerzia rispetto all'asse pas-
sante per il punto A e parallelo all'asse baricentrico z.
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Esercizio 1

Del meccanismo in figura, nell’atto di moto rap-
presentato, sono assegnate le quantita geometriche

indicate, 8>0 e 6.
1. Ricavare l'espressione della velocita del generi-

co punto di ogni corpo, anche in funzione di
grandezze ancora incognite.

2. Ottenere l'equazione di chiusura per le velocita
e risolverla per via grafica (triangolo delle velo-
cita e segni delle velocita incognite) e analitica
(in funzione dei dati del problema e servendosi
dei versori (i, j, k) indicati).

3. Individuare tutti i centri delle velocita, sia asso-
luti che relativi.

4. Ottenere I'equazione di chiusura delle accelerazioni.

Esercizio 2

Sul meccanismo dell’esercizio precedente agiscono
la coppia M, assegnata (corpo 1), e la forza peso del
corpo 2, P, anch’essa assegnata.

L’equilibrio statico del sistema e affidato all'azione di
una coppia C, incognita, agente sul corpo 3.

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

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

3. Ai punti 1 e 2 precedenti, indicare chiaramente
I'ordine secondo cui vengono analizzati i vari cor-
pi, e riportarne i diagrammi di corpo libero risolti
in funzione dei dati del problema.

Esercizio 3

Del cerchio in figura, avente densita superficiale p e raggio R asse- \y
gnati, determinare il momento d'inerzia rispetto all'asse passante
per il punto B e parallelo all'asse baricentrico z.
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Esercizio 1

Del meccanismo in figura, nell’atto di moto
rappresentato, sono assegnate le quantita ge-

ometriche indicate, 8>0 e 6.

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

2. Ottenere l'equazione di chiusura per le ve-
locita e risolverla per via grafica (triangolo
delle velocita e segni delle velocita incogni-
te) e analitica (in funzione dei dati del pro-
blema e servendosi dei versori (i, j, k) indi-
cati).

3. Individuare tutti i centri delle velocita (assoluti).

4. Ottenere I'equazione di chiusura delle accelerazioni.

Esercizio 2

Sul meccanismo dell’esercizio precedente agi-
scono la coppia M, assegnata (corpo 1), e la forza
peso del corpo 2, P, anch’essa assegnata.
L’equilibrio statico del sistema e affidato all'azio-
ne di una coppia C, incognita, agente sul corpo 3.

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

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

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