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Esercizio 1

Del meccanismo in figura, nella configurazione
rappresentata, sono assegnate le quantita geo-
metriche indicate. Si assuma che trai corpi 1 e 2
ci siano condizioni di rotolamento con striscia-
mento.

1. Discutere quale vincolo di rotolamento
deve esistere tra i corpi 0 (telaio) e 2 affin-
ché il meccanismo abbia un solo grado di
liberta.

2. Risolvere per via grafica il problema delle
velocita: equazione di chiusura, triangolo
delle velocita e segni delle velocita inco- —
gnite.
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3. In questa configurazione la coordinata lagrangiana &, vale 25.33°. Assumendo 91 =7, rad/s, I, =70mm

e I, = 24mm, determinare analiticamente i valori numerici delle velocita incognite di cui al punto prece-
dente.

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.
Il tipo di vincolo determinato al punto 1 del pre-
cedente esercizio e affidato alla presenza di attri-
to tra i corpi 0 e 2 (in corrispondenza del punto
di contatto C) e all’azione di una molla (sempre
compressa), come indicato in figura. Tale molla &
progettata in modo da esercitare, in questa confi-
gurazione, una forza elastica F,, nota. Sul corpo 2
agisce la forza P, assegnata (vettore in figura). Gli
attriti tra i corpi 1 e 2 sono trascurabili.

Una coppia M, incognita, deve essere applicata al
corpo 1 per equilibrare staticamente il sistema.

@ (telaio)

1. Dimostrare quale deve essere il valore % Z
minimo del coefficiente d’attrito statico in C affinché possano effettivamente instaurarsi con-
dizioni di attrito statico.

2. Determinare la coppia M e tutte le forze/coppie reattive.
Assumendo F, =50N, P=90N, r, =70mm e r, = 24 mm, riportare i diagrammi di corpo libero dei corpi 1

e 2 risolti in funzione dei dati del problema.

Esercizio 3

Dopo avere introdotto un idoneo sistema di riferimento, si determini in esso la posizione del ba-
ricentro del settore circolare omogeneo rappresentato nella figura a lato.
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Esercizio 1

Del meccanismo in figura, nella configurazione rap-
presentata, sono assegnate le quantita geometriche
indicate. Si assuma che tra i corpi 1 e 2 ci siano condi-
zioni di rotolamento con strisciamento.

1. Discutere quale vincolo di rotolamento deve e-
sistere tra i corpi 0 (telaio) e 2 affinché il mec-
canismo abbia un solo grado di liberta.

2. Risolvere per via grafica il problema delle velo-
cita: equazione di chiusura, triangolo delle ve-
locita e segni delle velocita incognite.

3. In questa configurazione la coordinata lagrangiana
6 vale 2533° Assumendo & =7%rad/s,

l,=70mm e r,=24mm, determinare analitica-

mente i valori numerici delle velocita 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. Il
tipo di vincolo determinato al punto 1 del precedente
esercizio e affidato alla presenza di attrito tra i corpi 0
e 2 (in corrispondenza del punto di contatto E) e
all’azione di una molla (sempre compressa), come in-
dicato in figura. Tale molla & progettata in modo da
esercitare, in questa configurazione, una forza elastica
F, nota. Sul corpo 2 agisce la forza N, assegnata (vet-
tore in figura). Gli attriti tra i corpi 1 e 2 sono trascu-
rabili.

Una coppia C, incognita, deve essere applicata al corpo
1 per equilibrare staticamente il sistema.

1. Dimostrare quale deve essere il valore mi-
nimo del coefficiente d’attrito statico in E . v
affinché possano effettivamente instaurar-
si condizioni di attrito statico.

2. Determinare la coppia C e tutte le forze/coppie reattive.
Assumendo F,, =50N, N =90N, r, =70mm e r, = 24mm, riportare i diagrammi di corpo libero dei corpi 1

e 2 risolti in funzione dei dati del problema.

Esercizio 3

Dopo avere introdotto un idoneo sistema di riferimento, si determini in esso la posizione
del baricentro del settore circolare omogeneo rappresentato nella figura a lato.
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Del meccanismo in figura, nella configurazione
rappresentata, sono assegnate le quantita ge-
ometriche indicate. Si assuma che tra i corpi 1
e 2 ci siano condizioni di rotolamento con stri-
sciamento.

1. Discutere quale vincolo di rotolamento de-
ve esistere tra i corpi 0 (telaio) e 2 affinché
il meccanismo abbia un solo grado di liber-
ta.

2. Risolvere per via grafica il problema delle
velocita: equazione di chiusura, triangolo
delle velocita e segni delle velocita incogni-

Esercizio 1

@ (telaio)

te.
3. In questa configurazione la coordinata la-

grangiana @, vale 25.33°. Assumendo &, =7%rad/s, I, = 70mm e r, = 24mm, determinare analiticamen-

te i valori numerici delle velocita incognite di cui al punto precedente.

4. Ottenere 'equazione di chiusura per le accelerazioni.

Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio
1. Il tipo di vincolo determinato al punto 1 del
precedente esercizio é affidato alla presenza di
attrito tra i corpi 0 e 2 (in corrispondenza del
punto di contatto C) e all’azione di una molla
(sempre compressa), come indicato in figura.
Tale molla & progettata in modo da esercitare,
in questa configurazione, una forza elastica Fm
nota. Sul corpo 2 agisce la forza P, assegnata
(vettore in figura). Gli attriti tra i corpi 1 e 2
sono trascurabili.

Una coppia M, incognita, deve essere applicata
al corpo 1 per equilibrare staticamente il si-
stema.

Esercizio 2
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1. Dimostrare quale deve essere il valore minimo del coefficiente d’attrito statico in C affinché possano
effettivamente instaurarsi condizioni di attrito statico.

2. Determinare la coppia M e tutte le forze/coppie reattive.

Assumendo F,=50N, P=90N, r, =70mm e r, = 24 mm, riportare i diagrammi di corpo libero dei corpi 1

e 2 risolti in funzione dei dati del problema.
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