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Problema 1. Facendo riferimento alla fig. 1, si consideri il cubo rigido di spigolo L. E’ nota la velocità dei seguenti
punti:

P1 ≡ O v(P1) = V e1, P2 ≡ (0, L, 0) v(P2) = V (2e1 − e3), P3 ≡ (0, 0, L) v(P3) = V (2e1 + e2) .

Inoltre, sul cubo rigido è applicato il sistema di forze e coppie S = {(Q, f ), (R, c)}, con

Q ≡ (L, L, 0) f = F (e1 − e2); R ≡ (0, L, L) c = FLe3 (F > 0) .

Q1.1 Il vettore velocità angolare ω vale:

¤ V

L
(e1 + e2 + e3) ¤ V

L
(−e1 + e2 + e3) ¤ V

L
(e1 + e2 − e3) ¥ V

L
(−e1 + e2 − e3) ¤ altro

Q1.2 Calcolare la velocità nel punto T ≡ (L,L,L). v(T ) = V (3e1 − 2e3)

Q1.3 La potenza spesa dal sistema di forze e coppie S vale:
¤ −FV ¤ 0 ¤ FV ¥ 2FV ¤ altro

Problema 2. Si consideri il sistema piano di corpi rigidi rappresentato in fig. 2, con f = f(−2e1 + e2) e g = −ge2

(f, g > 0).

Q2.1 Calcolare la reazione in A. rA = −(f + g)e2

Q2.2 La coppia reattiva in A vale:

¥ cA = −f + g

2
Le3 ¤ cA = −f − g

2
Le3 ¤ cA =

f − g

2
Le3 ¤ cA =

f + g

2
Le3 ¤ altro

Q2.3 Calcolare la reazione in B. rB = 2g(−e1 + e2)

Q2.4 Calcolare la reazione in C. rC = 2(f + g)e1

continua ...
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Problema 3. Si consideri il sistema piano rappresentato in fig. 3.

Q3.1
Si traccino i diagrammi quotati delle caratteristiche di sollecitazione N, T e M della struttura sulle linee
fondamentali sotto predisposte.

Problema 4. Si consideri il sistema piano rappresentato in fig. 4, con f = −Fe2 (F > 0).

Q4.1
Determinare le coordinate del centro istantaneo di rotazione del
corpo CDEG rispetto al sistema di riferimento {O; x, y}. (xI , yI) = ( 0 ,

5
2
L )

Q4.2 La rotazione θ del corpo CDEG (positiva se antioraria) vale:

¤ − 2FL

21κL2 + 40λ
¤ − 2FL

19κL2 + 40λ
¥ − 2FL

17κL2 + 40λ
¤ − 2FL

15κL2 + 40λ
¤ altro

Q4.3 Determinare lo spostamento u del punto D. u(D) = − 2FL2

17κL2 + 40λ
(e1 + e2)

Q4.4 Calcolare il valore assoluto |τ | dello sforzo fornito dalla molla ro-
tazionale in D.

|τD| =
6λFL

17κL2 + 40λ

Problema 5. Si consideri il sistema reticolare in figura 5.

Q5.1 Calcolare lo sforzo normale nell’asta BD (positivo se di trazione). NBD = −23
40

√
5F

Q5.2 Lo sforzo normale nell’asta CD (positivo se di trazione) vale:

¥ NCD = −3
5
F ¤ NCD = −2

5
F ¤ NCD =

2
5
F ¤ NCD =

3
5
F ¤ altro

Q5.3 Calcolare lo sforzo normale nell’asta CE (positivo se di trazione). NCE =
7
8
√

5F

Q5.4 Lo sforzo normale nelle aste CB e GI è nullo. ¤ V ¥ F

TOTALE PUNTI DISPONIBILI: 33
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