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Problema 1. Si consideri il sistema materiale piano in fig. 1 con densità superficiale di massa unitaria.

Q1.1
Calcolare la coordinata y′

G del centro di massa G rispetto
sistema di riferimento {O′; x′, y′}. x′

G =
5
7
l

Q1.2 Si calcoli il momento d’inerzia rispetto all’asse x′. Jx′ =
31
6

l4

Q1.3 Si calcoli il momento d’inerzia rispetto all’asse centrale x. Jx =
67
42

l4

Q1.4 Si confronti il momento d’inerzia rispetto all’asse x′ con quello rispetto all’asse y′. Si ha:
¥ Jx′ < Jy′ ¤ Jx′ = Jy′ ¤ Jx′ > Jy′

Problema 2. Si considerino i sistemi in fig. 2.

Q2.1 Determinare il valore critico del carico p nel sistema in fig. 2(a). p
(a)
c = 2

λ

l

Q2.2 Si confronti il carico critico del sistema in fig. 2(b) con quello del sistema in fig. 2(a). Si ha:

¤ p
(b)
c < p

(a)
c ¥ p

(b)
c = p

(a)
c ¤ p

(b)
c > p

(a)
c

Q2.3 Si confronti il carico critico del sistema in fig. 2(c) con quello del sistema in fig. 2(a). Si ha:

¤ p
(c)
c < p

(a)
c ¥ p

(c)
c = p

(a)
c ¤ p

(c)
c > p

(a)
c

Problema 3. Si consideri il sistema in fig. 3, la cui posizione generica è individuata dagli spostamenti verticali δ1 e
δ2 dei punti A e B.

Q3.1 Determinare il valore critico del carico p. pc =
3 −

√
5

2
kl

Q3.2 Si determini l’autovettore associato a pc. (δ1, δ2) =
(
1,−1 +

√
5

2

)
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Problema 4. Si consideri il sistema dinamico in fig. 4, in regime di oscillazioni libere non smorzate. Sia ϕ = ϕ(t)
l’angolo di rotazione assoluta del tratto AB (positivo se antiorario).

Q4.1 Calcolare l’espressione dell’energia potenziale del sistema. Epot =
1
8
kl2 sin2 αϕ2

Q4.2 Calcolare la pulsazione p del sistema. p =

√
k sin2 α

4m

Q4.3
Il sistema viene messo in moto a partire dalla configurazione di
riferimento, ϕ(0) = 0, imponendo la velocità iniziale del punto B,
vB(0) = v0e2. Si valuti la rotazione massima per t > 0.

ϕmax = max
t>0

{ϕ(t)} =
v0

pl

Q4.4 Calcolare lo sforzo massimo nella molla. σmax = max
t>0

{σ(t)} =
1
2
k sinα

v0

p

Problema 5. Il sistema reticolare in fig. 5 è caricato in A dalla forza p.

Q5.1 Si determini uno degli infiniti stati di sol-
lecitazione che bilanciano il carico. σ̄ = [ N̄1, N̄2, N̄3 ]T = [ No , No +

√
2

2
p ,

√
2

2
p ]T

Q5.2

Considerando le aste deformabili e tutte con la
stessa rigidezza k, si determini lo stato di sol-
lecitazione che bilancia il carico cui corrispon-
dono allungamenti delle aste cinematicamente
compatibili.

σ = [ N1, N2, N3 ]T = [ −
√

2
4

p ,

√
2

4
p ,

√
2

2
p ]T

Q5.3 Si determini lo spostamento di A corrispondente. uA = uxex + uyey = −3p

4k
ex +

p

4k
ey

TOTALE PUNTI DISPONIBILI: 32
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