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Esercizio 1

Del meccanismo in figura, nell’atto di moto rappresen-
tato, sono assegnati: la velocita angolare 91 e

I'accelerazione angolare 91 del corpo 1; i raggi R, e R; C

centro del perno integrato
nel corpo 2

di, rispettivamente, disco 2 e telaio (il cui profilo & un
arco di cerchio); la distanza BA=d.

1. Ricavare l'espressione della velocita del generico
punto di ogni corpo e risolvere per via grafica il
problema delle velocita (equazione di chiusura, tri-

angolo delle velocita, segni delle velocita incognite @\/\
assumendo 4,>0). oS b ©

2. Ottenere analiticamente le espressioni delle veloci-
ta incognite di cui al punto precedente, in funzione
dei dati del problema e servendosi dei versori (i, j,
k) indicati.

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

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

Esercizio 2

Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio 1. Sul per-
no del corpo 2 agisce la forza orizzontale F, assegnata, e
successivamente, ancora sul corpo 2, agisce la coppia C,
anch’essa assegnata (vettori in figura). E trascurabile 1'at-
trito tra il perno e I'asola del corpo 1.

Una coppia M, avente modulo e verso incogniti, deve essere
applicata al corpo 1 per equilibrare staticamente il sistema
nei due casi descritti.

1. Determinare la coppia M’ e tutte le reazioni quando agi-
sce soltanto la forza F.

2. Determinare la coppia M” e tutte le reazioni quando a-
gisce soltanto la coppia C.

Per ciascun punto, indicare chiaramente 1'ordine secondo cui vengono analizzati i corpi e riportare i
diagrammi di corpo libero dei due corpi risolti in funzione dei dati del problema.
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Esercizio 3 !
45° B F2
Ai vertici di un corpo quadrato di lato I sono applicate le forze (Fi, F», F3, F4) in figura, 4
aventi moduli: F, =502 N; F,=10N; F,=20N; F, =30 N. E inoltre /=2 m.
J
1. Determinare un sistema equivalente piu semplice costituito da risultante e mo- f I
mento risultante. ko=
2. Riportare sul corpo il sistema cosi ottenuto (facendo attenzione ad applicare cor-
rettamente i vettori). D 7 C
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Esercizio 1

Del meccanismo in figura, nell’atto di moto rappresen-

tato, sono assegnati: la velocita angolare 6, e
C

centro del perno integrato
nel corpo 2

'accelerazione angolare él del corpo 1;iraggi R, e R;
di, rispettivamente, disco 2 e telaio (il cui profilo € un
arco di cerchio); la distanza BA=d.

1. Ricavare l'espressione della velocita del generico
punto di ogni corpo e risolvere per via grafica il
problema delle velocita (equazione di chiusura, tri- . @\/\
angolo delle velocita, segni delle velocita incognite ~  __>>~_. 7 ¢+ __ N )

assumendo 6, >0).

2. Ottenere analiticamente le espressioni delle veloci-
ta incognite di cui al punto precedente, in funzione
dei dati del problema e servendosi dei versori (i, j,
k) indicati.

3. Ottenere 'equazione di chiusura delle accelerazioni.

Esercizio 2

Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio 1. Sul
perno del corpo 2 agisce la forza orizzontale F, asse-
gnata, e successivamente, ancora sul corpo 2, agisce la
coppia C, anch’essa assegnata (vettori in figura). E tra-
scurabile I'attrito tra il perno e 1'asola del corpo 1.

Una coppia M, avente modulo e verso incogniti, deve
essere applicata al corpo 1 per equilibrare staticamen-
te il sistema nei due casi descritti.

1. Determinare la coppia M’ e tutte le reazioni quando
agisce soltanto la forza F.

2. Determinare la coppia M” e tutte le reazioni quando
agisce soltanto la coppia C.

Per ciascun punto, indicare chiaramente l'ordine se-
condo cui vengono analizzati i corpi e riportare i
diagrammi di corpo libero dei due corpi risolti in fun-
zione dei dati del problema.
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