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Esercizio 1

Del meccanismo in figura, nella configurazione rap-
presentata, sono assegnate le quantita geometriche
indicate. Tra i corpi 1 e 2 & presente un vincolo di ro-
tolamento senza strisciamento (RSS).

N\

1. Effettuare I'analisi geometrica dei vincoli per ®
stabilire quale tipo di rotolamento deve esi-
stere tra i corpi 2 e 3 affinché il meccanismo
abbia un solo grado di liberta.

2. Risolvere per via grafica il problema delle ve-
locita: equazione di chiusura, triangolo delle
velocita e segni delle velocita incognite (si as-
suma X >0).

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

4. Determinare tutti i centri delle velocita, sia assolu-
ti che relativi.

5. Ottenere I'equazione di chiusura per le accelera-
zioni.
Esercizio 2

Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio 1. Sul
corpo 2 agisce la forza P, assegnata, e successivamente
sul corpo 3 agisce la forza Q, anch’essa assegnata (vet-
tori in figura).

Una forza F, incognita, deve essere applicata al corpo 1
per equilibrare staticamente il sistema (retta di appli-
cazione assegnata come indicato in figura).

1. Determinare la forza F e tutte le for-
ze/coppie reattive quando agisce soltanto la
forza P.

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

Per i due punti precedenti, indicare chiaramente ['ordi-
ne secondo cui vengono analizzati i tre corpi, e ripor-
tarne i diagrammi di corpo libero risolti in funzione dei
dati del problema (non é richiesta la sovrapposizione
degli effetti).

Esercizio 3

Dato il disco omogeneo di massa m in figura, determinare il suo momento d’inerzia at-
torno all’asse ortogonale al piano del foglio e passante per il punto A.
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Esercizio 1

Del meccanismo in figura, nella configurazione rap-
presentata, sono assegnate le quantita geometriche
indicate. Tra i corpi 2 e 3 € presente un vincolo di roto-
lamento senza strisciamento (RSS).

1. Effettuare l’analisi geometrica dei vincoli per
stabilire quale tipo di rotolamento deve esiste-
re tra i corpi 1 e 2 affinché il meccanismo abbia
un solo grado di liberta.

2. Risolvere per via grafica il problema delle velo-
cita: equazione di chiusura, triangolo delle ve- o, ;
locita e segni delle velocita incognite (si assuma
x>0). A F

3. Determinare analiticamente le espressioni delle ve- A
locita incognite di cui al punto precedente.

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

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

Esercizio 2

Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio 1. Sul
corpo 2 agisce la forza @, assegnata, e successivamente
sul corpo 3 agisce la forza P, anch’essa assegnata (vet-
tori in figura).

Una forza T, incognita, deve essere applicata al corpo 1
per equilibrare staticamente il sistema (retta di appli-
cazione assegnata come indicato in figura).

1. Determinare la forza T e tutte le for-

ze/coppie reattive quando agisce soltanto la
forza Q.

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

Per i due punti precedenti, indicare chiaramente ['ordi-
ne secondo cui vengono analizzati i tre corpi, e ripor-
tarne i diagrammi di corpo libero risolti in funzione dei
dati del problema (non € richiesta la sovrapposizione
degli effetti).

Esercizio 3

Dato il disco omogeneo di massa m in figura, determinare il suo momento d’inerzia at-
torno all’asse ortogonale al piano del foglio e passante per il punto A.
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Esercizio 1

Del meccanismo in figura, nella configurazione rap-
presentata, sono assegnate le quantita geometriche
indicate. Tra i corpi 1 e 2 e presente un vincolo di ro-
tolamento senza strisciamento (RSS).

1. Effettuare I'analisi geometrica dei vincoli per sta-
bilire quale tipo di rotolamento deve esistere tra i
corpi 2 e 3 affinché il meccanismo abbia un solo
grado di liberta.

2. Risolvere per via grafica il problema delle veloci-
ta: equazione di chiusura, triangolo delle velocita

e segni delle velocita incognite (si assuma X > 0). ko—i
3. Determinare analiticamente le espressioni delle D
velocita incognite di cui al punto precedente. 7
4. Ottenere I'equazione di chiusura per le accelera- Y X
zioni.
1
Esercizio 2 3

Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio 1. Sul
corpo 2 agisce la forza P, assegnata (in figura).

Una forza F, incognita, deve essere applicata al cor-
po 1 per equilibrare staticamente il sistema (retta di
applicazione assegnata come indicato in figura).

Determinare la forza F e tutte le forze/coppie reattive,
indicando chiaramente I'ordine secondo cui vengono
analizzati i tre corpi, e riportare i diagrammi di corpo
libero risolti in funzione dei dati del problema.

Esercizio 3

Dato il disco omogeneo di massa m in figura, determinare il suo momento d’inerzia
attorno all’asse ortogonale al piano del foglio e passante per il punto 4.
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