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ESAME DI MECCANICA - solo PRIMA PARTE - versione A
Corso di Laurea in Ingegneria Biomedica

Esercizio 1

Nel meccanismo in figura, il disco 4, fisso (telaio), si
collega al corpo 1 mediante una cerniera (fissa) e al corpo
3 mediante un vincolo di rotolamento senza strisciamento. J
Nell’atto di moto rappresentato, sono assegnati la velocita
angolare @ e l'accelerazione angolare ¢ del corpo 1,
entrambe positive, e i parametri geometrici indicati.

©

1. Ricavare l'espressione della velocita del generico punto
di ogni corpo e risolvere per via grafica il problema
delle velocita (equazione di chiusura, triangolo delle
velocita, segni delle velocita incognite).
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2. Ottenere analiticamente le espressioni delle velocita
incognite di cui al punto precedente, in funzione dei
dati del problema, servendosi dei versori (i, j, k)
indicati.

3. Individuare tutti i centri delle velocita.

4. Individuare tutti i centri delle velocita relativi.

5. Impostare il problema delle accelerazioni fino a
ottenere I'equazione di chiusura.

Esercizio 2

Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio
precedente. Sul corpo 3 agisce la coppia M, assegnata, e
sullasta 2 la forza P, anch’essa assegnata (vettori in
figura).

La coppia C, avente modulo e verso incogniti, deve essere
applicata al corpo 1 per equilibrare staticamente il sistema.

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

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

3. Applicare il principio di sovrapposizione degli effetti
per ottenere i diagrammi di corpo libero totali.

Per i punti 1 e 2, indicare chiaramente |'ordine secondo cui
vengono analizzati i vari corpi, e riportarne i diagrammi di
corpo libero parziali.

Tutti i diagrammi di corpo libero devono essere risolti in
funzione dei dati del problema (e verificando che siano
equilibrati).
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Esercizio 1

Nel meccanismo in figura, il semidisco 4, fisso (telaio),
si collega al corpo 1 mediante una cerniera (fissa) e al
disco 3 mediante un vincolo di rotolamento senza
strisciamento. Nell’atto di moto rappresentato, sono
assegnati la velocitd angolare @ e laccelerazione
angolare 6 del corpo 1, entrambe positive, e i parametri
geometrici indicati.

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

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

3. Individuare tutti i centri delle velocita.

4. Individuare tutti i centri delle velocita relativi.

5. Impostare il problema delle accelerazioni fino a
ottenere I'equazione di chiusura.

Esercizio 2

Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio
precedente. Sul disco 3 agisce la coppia M, assegnata, e
sull’asta 2 la forza P, anch’essa assegnata (vettori in
figura).

La coppia C, avente modulo e verso incogniti, deve
essere applicata al corpo 1 per equilibrare staticamente
il sistema.

1. Determinare la coppia €’ e tutte le forze/coppie
reattive quando agisce soltanto la coppia M.

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

3. Applicare il principio di sovrapposizione degli effetti
per ottenere i diagrammi di corpo libero totali.

Per i punti 1 e 2, indicare chiaramente l'ordine secondo
cui vengono analizzati i vari corpi, e riportarne i
diagrammi di corpo libero parziali.

Tutti i diagrammi di corpo libero devono essere risolti A
in funzione dei dati del problema (e verificando che
siano equilibrati).
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Esercizio 1

Nel meccanismo in figura, il disco 4, fisso (telaio), si
collega al corpo 1 mediante una cerniera (fissa) e al corpo
3 mediante un vincolo di rotolamento senza strisciamento.
Nell’atto di moto rappresentato, sono assegnati la velocita
angolare @ e l'accelerazione angolare ¢ del corpo 1,
entrambe positive, e i parametri geometrici indicati.

1. Ricavare 'espressione della velocita del generico punto
di ogni corpo e risolvere per via grafica il problema
delle velocita (equazione di chiusura, triangolo delle
velocita, segni delle velocita incognite).

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

3. Individuare il centro delle velocita del corpo 2.

4. Impostare il problema delle accelerazioni fino a
ottenere I'equazione di chiusura.

Esercizio 2

Si consideri lo stesso meccanismo dell’esercizio
precedente. Sul corpo 3 agisce la coppia M, assegnata, e
successivamente sull’asta 2 agisce la forza P, anch’essa
assegnata (vettori in figura).

La coppia C, avente modulo e verso incogniti, deve essere
applicata al corpo 1 per equilibrare staticamente il
sistema.

1. Determinare la coppia €’ e tutte le forze/coppie
reattive quando agisce la coppia M.

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

Per ciascuno dei due punti precedenti, indicare
chiaramente I'ordine secondo cui vengono analizzati i vari
corpi, e riportarne i diagrammi di corpo libero, risolti in
funzione dei dati del problema (e verificando che siano
equilibrati).
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