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Criterio di valutazione: 2 punti per ogni risposta corretta, 0 punti per ogni risposta omessa, 0 punti per ogni risposta.
a completamento errata, -0.5 punti per ogni risposta a scelta multipla errata.

Problema 1. Le oscillazioni libere di un sistema dinamico sono governate dall’equazione Mx 4 Kx = 0 dove il vetiore
% e le matrici M e K hanno le espressioni:
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Q1.1 Si calcolino le pulsazioni del sistema. Pl = i W (2 1—9_. K
wm 2w
A Ay
Q1.2 Si caleolino gli autovettori del sistema associati a p) e p@). x®) = , x =

11 sistema viene posto in moto con le seguenti condizioni iniziali:

[alzee |

Calcolare energia totale al tempo t.

9:2(0) =0
i’g(ﬂ) = g

Q1.3

Problema 2. Si consideri il sisteina dinamico in Fig. 1, la cui configurazione generica & individuata dai parametri
21(¢) & zo(f) indicat.

3 Si scriva 'equazione differenziale del moto della massa m; quando
mae = 0.

Q2.

Si scriva I’equazione differenziale del moto della massa m; quando
Q2.4 o0, - .

M M, M,
Si calcolino i coefficienti della matrice delle masse M {due terzi 1 12 2
Q2.1 di punto per ogni valore corretto, nessun punto per ogni valore My o WA,
errato od omesso).
K K K
Si calcolino i coefficienti della matrice delle rigidezze K (due terzi 1 12 22
Q2.2 di punto per ogni valore corretto, nessun punto per ogni valore K+ }_ _ 2‘}_ 4_ L
errato od omesso). 7+ Qz >
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KXt +myX4=0

continua, ...




Problema 3. Le regioni in Fig. 2 hanno densith di massa per unita di superficie p costante.

Trovare la distanza dg del centro di massa dal bordo superiore dg = _5_ .Q,

Q31 4.ila regione in Fig. 2(a). A

Q3.2 1l momento d’inerzis rispetto all’asse principale y della regione in Fig. 2(a) vale:

0 J, = ol 0 Jy = ol 0 J, = 2ot g, = 0 altro
Qs. Tl momento d’inerzia rispetto all’asse principale z della regione in Fig. 2(a) & uguale al momento gV OF

d’inerzia rispetto all’asse principale = della regione in Fig. 2(b).

Problema 4. Il sistema in fig. 3 possiede un cinematismo ¢ uno stato di pr&iollecita.zione in assenza di carichi esterni.

Qa1 1] vettore di sollecitazioni interne t = [Nag, Nac, Nsc, Nep, Neg|T = [N\—N N,N,~-N|¥

OV ®F
rappresenta lo stato di presollecitazione del sistema.

Q4. 1l carico esterno. f = [J}z,fgm,fsy, fee foul” = fs —f/2,0, 0,0]" non pud essere equilibrato Bv P
nella configurazione iniziale.

Sa s,4 = fe, & lo spostamento del punto A, allora lo spostamento
Q4.3
del punto B vale:

2%
Problema 5. Si consideri il sistema reticolare tridimensionale in figura 4.
asta AB AC AD
Calcolare gli sforzi (positivi se di trazione) in tutte le aste quando O -5 '] \1—2-_,(3 i
Q5.1 agisce solamente il carico fj = —fie; (un terzo di punto per ogni
. asta AE BD BE
valore corretto, nessun punto per ogni valore errato od omesso). N -
O O O
asta AB AC AD.
N .
Calcolare gli sforzi (positivi se di trazione)in tutte le aste quando : O C;_ O
Q5.2 agisce solamente 1l carico £z = fren (un terzo di punto per ogni ppry NG BD BE
valore corretto, nessun punto per ogni valore errato od omesso). N
26| © | ©

Problema 6. Si considerino i sistemi in figura 5.

(a) .
Q6.1 11 carico critico del sistema in fig. 5(a) vale: _ Pe - 4% + wl

(b)
Q6.2 11 carico critico del sistema, in fig. 5(h) vale: pe wL

: : (o)
Q6.3 1] carico critico del sistema in fig. 5(c) vale: p= &

S

TOTALE PUNTI DISPONIBILIL: 36




Az (o,0,¢)
B=(¢,0 ¢)
cz(9,0,0)
bz(e,00)
Ez(oe,0)
F=(¢,-¢0)
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