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Esercizio 1

Si consideri il meccanismo in figura, nella configurazione rappresentata.
Sono note le quantita geometriche indicate. Il corpo 0 funge da telaio. Il
punto B ¢ il centro di un perno cilindrico solidale al corpo 2 e impegnato
in un’asola ricavata nel corpo 3.

1. Effettuare I'analisi geometrica dei vincoli per stabilire il numero

effettivo di gradi di liberta del meccanismo.

2. Si assumano note le due velocita Y, e Y,: nell'istante considerato,

y, >0 e y, =0. Ottenere analiticamente le espressioni delle velocita

incognite in funzione dei dati del problema e confermare la correttez-
za dei loro segni mediante soluzione grafica (triangolo delle velocita).
3. Determinare i centri delle velocita assoluti dei tre corpi mobili, assu-

mendo ancora Y, = 0. Determinare inoltre il centro delle velocita re-

lativo Czs.

4. Ottenere I'’equazione di chiusura delle accelerazioni.

Esercizio 2

Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio precedente. Sui corpi
2 e 3, aventi rispettivamente masse m; e ms e baricentri G e G3, agi-
scono le rispettive forze peso.

1. Effettuare l'analisi fisica dei vincoli per determinare il nu-
mero minimo di forze/coppie esterne che devono essere
(opportunamente) applicate affinché il sistema sia global-
mente isostatico.

2. Sono assegnate le rette di applicazione delle forze F, e F3 mostra-
te in figura, applicate rispettivamente ai corpi 1 e 3 al fine di equi-
librare staticamente il sistema sotto 1’azione delle forze peso dei
corpi 2 e 3. Applicando il principio di sovrapposizione degli effet-
ti, determinare le forze F; e F3 e tutte le forze/coppie reattive. Ri-
portare i diagrammi di corpo libero risolti in funzione dei dati del
problema.

Per il punto 2, indicare chiaramente ['ordine secondo cui vengono
analizzati i corpi.

Esercizio 3

Ottenere per via analitica I'espressione del momento d’inerzia rispetto all’asse z del
cerchio omogeneo forato rappresentato a lato.
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Esercizio 1

Si consideri il meccanismo in figura, nella configurazione rappresentata.
Sono note le quantita geometriche indicate. Il corpo 0 funge da telaio. Il
punto C ¢ il centro di un perno cilindrico solidale al corpo 2 e impegnato
in un’asola ricavata nel corpo 3.

1.

Effettuare I'analisi geometrica dei vincoli per stabilire il numero
effettivo di gradi di liberta del meccanismo.

. Si assumano note le due velocita h, e h,: nell'istante considerato,

ﬁl >0 e ﬁ3 = 0. Ottenere analiticamente le espressioni delle velocita

incognite in funzione dei dati del problema e confermare la corret-
tezza dei loro segni mediante soluzione grafica (triangolo delle velo-
cita).

. Determinare i centri delle velocita assoluti dei tre corpi mobili, as-

sumendo ancora h,; =0. Determinare inoltre il centro delle velocita

relativo Czs.

. Ottenere 'equazione di chiusura delle accelerazioni.

Esercizio 2

Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio precedente. Sui corpi
2 e 3, aventi rispettivamente masse m; e mz e baricentri G. e Gz, agi-
scono le rispettive forze peso.

1.

Effettuare I’analisi fisica dei vincoli per determinare il nume-
ro minimo di forze/coppie esterne che devono essere (oppor-
tunamente) applicate affinché il sistema sia globalmente iso-
statico.

Sono assegnate le rette di applicazione delle forze Q1 e @3 mostra-
te in figura, applicate rispettivamente ai corpi 1 e 3 al fine di equi-
librare staticamente il sistema sotto 1'azione delle forze peso dei
corpi 2 e 3. Applicando il principio di sovrapposizione degli effetti,
determinare le forze Q1 e Qs e tutte le forze/coppie reattive. Ri-
portare i diagrammi di corpo libero risolti in funzione dei dati del
problema.

Per il punto 2, indicare chiaramente ['ordine secondo cui vengono
analizzati i corpi.

Ottenere per via analitica I'espressione del momento d’inerzia rispetto all’asse z del cer-

Esercizio 3

chio omogeneo forato rappresentato a lato.
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Esercizio 1

Si consideri il meccanismo in figura, nella configurazione rappre-
sentata. Sono note le quantita geometriche indicate. Il corpo 0 funge
da telaio. Il punto B ¢ il centro di un perno cilindrico solidale al cor-
po 2 e impegnato in un’asola ricavata nel corpo 3.

1. Effettuare I'analisi geometrica dei vincoli per stabilire il numero
effettivo di gradi di liberta del meccanismo.

2. Siassumano note le due velocita Yy, e Y,: nell'istante considera-

to, ¥, >0 e y, =0. Ottenere analiticamente le espressioni delle
velocita incognite in funzione dei dati del problema e conferma-
re la correttezza dei loro segni mediante soluzione grafica
(triangolo delle velocita).

3. Determinare i centri delle velocita assoluti dei tre corpi mobili,
assumendo ancora Y, =0.

4. Ottenere I'equazione di chiusura delle accelerazioni.

Esercizio 2

Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio precedente. Sui
corpi 2 e 3, aventi rispettivamente masse m; e ms e baricentri G
e G3, agiscono le rispettive forze peso.

1. Effettuare I'analisi fisica dei vincoli per determinare il nume-
ro minimo di forze/coppie esterne che devono essere (op- n
portunamente) applicate affinché il sistema sia globalmente
isostatico.

2. Sono assegnate le rette di applicazione delle forze F; e F3
mostrate in figura, applicate rispettivamente ai corpi 1 e 3 al
fine di equilibrare staticamente il sistema sotto 1'azione delle
forze peso dei corpi 2 e 3. Applicando il principio di sovrap-
posizione degli effetti, determinare le forze F; e F3 e tutte le

|
forze/coppie reattive. Riportare i diagrammi di corpo libero | | Ry | |
risolti in funzione dei dati del problema. Fs © !

Per il punto 2, indicare chiaramente I'ordine secondo cui vengo-
no analizzati i corpi. S N




—Esercizo 1

——

(sR.™ varsions A )

1)

3 COrF} r'\c:)ldl wmobily x 3 3,A e
& coppie prismadiche x (-2 %.A.Q}
(-2 4.42)
1 perno e inaska x (-1 %,A.Q)

A arnerar X

9 %.d.e,, (et F\a«o)
-4 3&\{.
-2 %_A,Q.
-1 SAQ

Num. SQAJ. 4 Lhalo residue

> <2 g

E wmmedialo \N“‘—\Co,\"t che U vinedkl sons '\m\.fma,m(»,_' (basa SRoceare ‘7'1 4 My , Ovvwa . wrpl
4 3}) R muccaniswmo ha ‘1\;‘\:\;{; e 3AQ ({_g*“'lv'\.

per d\imos\rmc du L meccanisme non ruo‘ WMUWONLTSL

\J
“bel

2)

Y

S 6,k x AB

(62_ o./\%JQ andulo Fos‘\‘“vo se aa’xiorcuio)

%J”‘i‘&"z‘%

St ‘mo FLECTAATC  un! o&iro.(*e‘:fru:io«& i \—)—BGL mlendos sfdall al corpo 3 mey
‘ () - R . — N L
hAOF Yoer = Vg, t Yaer = AL + \/a.; Lo conl T == — D —

d’ L
(coord rlotia )

u%uc\:\.)ﬁa*.&o e S UPV‘-N'\O'“ A g&ez % Iq(’e'\é‘o C/3=O L

, &ct.m :L C"\Au o,
L . .
ol (iv\msm’w.; OL 2 J,)

Solu wone aralilia  con Ab = (- (c+d), (ced)dan 60, o)

bd = VY,

913 +ézgx:5 ES cck

/

-9, = _J1_
¢ c+d

Vuit,{co. s%ni madiaake ‘h’iq‘\\a&a dutte vilocibel -

L (.y, >O)
e . .
\‘_*P?? ] O,>0 V
YV T2 .
) di d<o V
— 1 A% N~
3)3 C\/i non gsiste (moly teastingrio m\'\‘i(imo)
CV}. non wiste ( w " s )
C"z,

. onevand o &'urruua/u, serilln $Opra pas '\fee?__ = c\i 4 \/ J
‘ = L 3
4 contdusandy 73= 0’ '\jbe,_ < of2tonkal, )




Cy. (\\\ de Voo,

23
1@ & _
S/
s i {\—)Aéz_ (ﬂuc&siwl siq 73)
Vs
N (5 C\IL )

4) Sy protde 1a wmodo Al tullo m\q\o? a quanb fallo pr W wbsula:
_ . —_— e 2 v - . . z-\
9&61 = 9/-\62.+ az‘EXAB—OLAB = Y13+OL‘SXA&—®;AE’
] -
Qac,

cr () (Co) o
pa y = _ . - W
@ RIS gbe:, + gr_«,e; + QBeL - CLE + yS ! + 0 (ado W= 0'315 = 9)

|

u Lando
3“23 "‘ﬂ-ﬂ & c«\v\i?mtq

.o .. phy — e 2 o o -
!/(\7’1- 73)§ + GZ—EXAB _BLAB = &i (iv\wan;\'ei @21 S CL)

— Esercizio 2 —

/l_j 3 Cor‘)( r'\aléq‘. — 3 .e:lm cardiaall scalar;  (nat fiano)

2 Co“a'm rns-v\, — 4 teazion selary il\(oav\n"-(_

’ 1 CRENMLTO, s l w u “w

A prmo elicdaics R " u "

(Riscio) in arola Loball minte

I q™ in "l a0 Sealasi nco abe per oflenure wn sictema irostodies & MU JsOR O

aﬂ:\;wu{ odlmuno du {‘Ofit /c,oﬂ;u. asternn su corpi dustintl 1\»\0[\ G {otu E,‘ . Ebl da

dnnoverare tra G 'Incacb.\'.h. dul qu.m (.2 inwsl\'\*t S(o&q{\’ uno vt o.suo‘)na,’(-o. L Lovo KDA)_

.2) AS‘SU' o 3ol ‘gor;q, ‘mo ol rpo 3>/ RKire odln ‘gor\q. eternn E; 2 E;

SQQ Corrg 2 0&3\1@“0 éu.u y‘,b ?,o(u:
i RDA &’b (\Iu‘“toh)

Po'\d\a, E/b " P_\IA non ‘mworxa Cos“(i\u'xﬂ waaol Co“a'\a 2. braccio m{{a,
Pu‘ e risr:“o AR, 121“‘ ok dwie valece -

]
P\/-\ = &'& = 9 — corro 2 non solluctods

—_—

plo o afrkicaﬁo'\p,
Alta 'R, a Rep =0
Allora Qo shiatione su @ i fa &.Gwr\k-e : ,F"

oo /‘ non .

l
R = —_
C 4.__.6_!)4 E' © solecitato
H‘,:P = O
A



S\ pata ol 3.
\ r QQ Cof‘)o

Gs ,
(— . e . RcPs = O
vmsa Fs ) W\3(3
Y\'CFB_ W\ggq
..-—»RCFs

A%;.su. L 5o .%o\'b. pese EWY “Lpe 2/ oktre ol ¥°" te asterna E4" < E3

IR ©rpo 2 & isoskobico
LC d

K"A-l-K"& = m

AS mlcao\

*

?\“B(c+d§ — R‘:B= d My 9

i

c+ad
Gz Sostituends nlls, ‘>t'\mq ‘
s r "
A RA = W - KB = ¢ m
m&%v Al 29 c+4d l%
E m::\“’ff—cgihb pAIAL Q:b@ OB Sa,::)llznAo O
,___G I et 34_ R"c - o
i R P>
! ' B Fll - Ru _ &
3 ® C+°\“":_‘a
wor) " M, - R =
n%( Rep, cp, = Ry lash) = OLSZB) "9
T
Inglr\x W Coffo 1
I 0
R =
A £RA N
1) h
fm R s g
i "
= e




- DCL risot <('.ow\‘>h‘\'\3 !

— Ese&c\z\o > —
Y4 dG-=

IRVTdr

Mowmanto d' i~y 2ia rL:Pd‘\o o ane 2
- jz=f[(><l+y‘3dd
(&

Ry
- Fqsxonéoqcmi.roh"'\ ; TZ =f/\‘zaﬂro\r -_-fﬁ'(Ki—R:)
2
R

1

La massa dufl Grdnio %9'0-\0 < Pt Q
2 2
m = f A (KL_K’\)
buv\o\w. \

4 4 2 2 z 2
o Tor pB(RS-RY - })%(KZ-K,‘)(KL+R1) - JZM(K§+RZ1)



