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Esercizio 1 

Nel meccanismo in figura sono 
individuabili due sottomeccanismi, 
1-2 e 1-3, ciascuno a un grado di li-
bertà. In corrispondenza del punto A 
ci sono condizioni di rotolamento 
con strisciamento. Nell’atto di moto 
rappresentato, sono assegnati i pa-

rametri geometrici indicati, 
1 0   e 

1 0  . 

1. Ricavare l’espressione della velo-
cità del generico punto di ogni 
corpo, anche in funzione di gran-
dezze ancora incognite. 

2. Ottenere le due equazioni di 
chiusura per le velocità dei due 
sottomeccanismi. 

3. Per il sottomeccanismo 1-2, risolvere l’equazione di chiusura per via grafica (ovvero, triangolo delle 
velocità e segni delle velocità incognite) e analitica (in funzione dei dati del problema e servendosi 
dei versori (i, j, k) indicati). 

4. Individuare tutti i centri delle velocità assoluti. 

5. Ottenere le due equazioni di chiusura delle accelerazioni. 

 

Esercizio 2 

Sul meccanismo dell’esercizio prece-
dente agiscono la coppia C, assegnata 
(corpo 1), e la coppia M, anch’essa asse-
gnata (corpo 3). 
L’equilibrio statico del sistema è affidato 
unicamente alla presenza di attrito (sta-
tico) nel contatto puntiforme in A. 

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

2. Determinare tutte le forze/coppie 
reattive quando agisce soltanto la 
coppia M. 

Ai punti 1 e 2 precedenti, indicare chia-
ramente l'ordine secondo cui vengono 
analizzati i vari corpi, e riportarne i diagrammi di corpo libero risolti in funzione dei dati del proble-
ma. Per ciascuno dei due casi, determinare il valore minimo del coefficiente d’attrito statico necessario 
per garantire l’equilibrio. 
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Esercizio 1 

Nel meccanismo in figura sono 
individuabili due sottomeccanismi, 
1-2 e 1-3, ciascuno a un grado di li-
bertà. In corrispondenza del punto 
A ci sono condizioni di rotolamento 
con strisciamento. Nell’atto di moto 
rappresentato, sono assegnati i pa-
rametri geometrici indicati, 0y  e 

0y . 

1. Ricavare l’espressione della ve-
locità del generico punto di ogni 
corpo, anche in funzione di 
grandezze ancora incognite. 

2. Ottenere le due equazioni di 
chiusura per le velocità dei due 
sottomeccanismi. 

3. Per il sottomeccanismo 1-2, risolvere l’equazione di chiusura per via grafica (ovvero, triangolo delle 
velocità e segni delle velocità incognite) e analitica (in funzione dei dati del problema e servendosi 
dei versori (i, j, k) indicati). 

4. Individuare tutti i centri delle velocità assoluti. 

5. Ottenere le due equazioni di chiusura delle accelerazioni. 

 

Esercizio 2 

Sul meccanismo dell’esercizio prece-
dente agiscono la forza P, assegnata 
(corpo 1), e la coppia M, anch’essa asse-
gnata (corpo 3). 
L’equilibrio statico del sistema è affidato 
unicamente alla presenza di attrito (sta-
tico) nel contatto puntiforme in A. 

1. Determinare tutte le forze/coppie 
reattive quando agisce soltanto la 
forza P. 

2. Determinare tutte le forze/coppie 
reattive quando agisce soltanto la 
coppia M. 

Ai punti 1 e 2 precedenti, indicare chia-
ramente l'ordine secondo cui vengono analizzati i vari corpi, e riportarne i diagrammi di corpo libero 
risolti in funzione dei dati del problema. Per ciascuno dei due casi, determinare il valore minimo del 
coefficiente d’attrito statico necessario per garantire l’equilibrio. 
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Esercizio 1 

Nel meccanismo in figura sono 
individuabili due sottomeccanismi, 
1-2 e 1-3, ciascuno a un grado di li-
bertà. In corrispondenza del punto A 
ci sono condizioni di rotolamento 
con strisciamento. Nell’atto di moto 
rappresentato, sono assegnati i pa-

rametri geometrici indicati, 
1 0   e 

1 0  . 

1. Ricavare l’espressione della velo-
cità del generico punto di ogni 
corpo, anche in funzione di gran-
dezze ancora incognite. 

2. Ottenere le due equazioni di 
chiusura per le velocità dei due 
sottomeccanismi. 

3. Per il sottomeccanismo 1-2, risolvere l’equazione di chiusura per via grafica (ovvero, triangolo delle 
velocità e segni delle velocità incognite) e analitica (in funzione dei dati del problema e servendosi 
dei versori (i, j, k) indicati). 

4. Individuare il centro delle velocità del corpo 2. 

5. Ottenere l’equazione di chiusura per le accelerazioni del sottomeccanismo 1-3. 

 

Esercizio 2 

Sul meccanismo dell’esercizio prece-
dente agiscono la coppia C, assegnata 
(corpo 1), e la coppia M, anch’essa asse-
gnata (corpo 3). 
L’equilibrio statico del sistema è affidato 
unicamente alla presenza di attrito (sta-
tico) nel contatto puntiforme in A. 

1. Determinare tutte le forze/coppie re-
attive quando agisce soltanto la cop-
pia C. 

2. Determinare tutte le forze/coppie re-
attive quando agisce soltanto la cop-
pia M. 

Ai punti 1 e 2 precedenti, indicare chia-
ramente l'ordine secondo cui vengono 
analizzati i vari corpi, e riportarne i dia-
grammi di corpo libero risolti in funzio-
ne dei dati del problema. 




















