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COGNOME: ... NOME: ... i, Matricola:

FIRMA: ...

Criterio di valutazione: 2 punti per ogni risposta corretta, O 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. Il sistema materiale piano in Fig. 1 ha una massa per unita di superficie pari a p, = R

s.:= 13 ml

Q1.1 Calcolare il momento statico rispetto all’asse z.

Q Calcolare le coordinate del baricentro G rispetto al sistema di

riferimento {O; z,y}. (ze,y6)

13
Q &Q,

QL3 Sia O’ il punto di coordinate (zor,yor) = (31, 1) e sia {O';2’,y'} il sistema di riferimento ruotato di %
" rispetto al precedente. Il momento d’inerzia rispetto all’asse ¥ vale:

5 2—32

O —ml? o 3+v2 e 0 22 O 223v2 0 B altro
6 ) 4 3 4

Q Il momento d’inerzia rispetto all’asse ¥’ & maggiore rispetto al momento d’inerzia rispetto BV OF

all’asse z’.

Problema 2. Si consideri il sistema dinamico in Fig. 2, la cui configurazione generica & individuata dalle rotazioni
assolute delle due aste, ¢, (t) per 'asta collegata alla massa m e @,(t) per 'asta collegata alla massa 2m.

M M M.
Si calcolino i coefficienti della matrice delle masse M (due terzi i 12 22
Q2.1 di punto per ogni valore corretto, nessun punto per ogni valore z z
errato od omesso). wme o 2 (Me,
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
errato od omesso). 2;\. - )\‘ 2 1

Q2.3 Calcolare la pulsazione piu bassa ppi, del sistema.

O ,/(3+2\/§)# O 1/(3-2\/5)5-%27 - \/(3-—\/5)5—7%13 O ‘/(3“/5)}5/\72‘

O dltro

Q2.4 1] modo di vibrazione associato a pp,i, ha la forma:
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- continua ...



Problema 3. Si consideri il sistema dinamico in figura 3. Sia ¢ il ‘piccolo’ angolo di rotazione del tratto AB intorno

ad A.

A
Q3.1 Calcolare 'energia potenziale del sistema. Epoi(p) = %—QQQ + 4’A_) CFZ

Q3.2 La pulsazione p del sistema vale:

(k12 4 4 [2k12 + 4X [kl2 + 4\ [kI2 42X
= mil? 0 mil? = 2ml? = 4ml?

O saltro

Problema 4. Si consideri il sistema presollecitato con cinematismi di Fig. 4. Tutte le aste hanno lunghezza [.

Q4.1 Quanti cinematismi indipendenti possiede il sistema?.

oo m1 02 O piudi 2
asta AB AC AD
‘N
Ny | Ng | Ng
Q4.2 Trovare uno stato di sollecitazione autoequilibrato. porey BC BD BE
N

Nl Ni“‘NZ

Q Selo spostamento del punto A ha modulo pari a §, allora lo sposta- lsel| = \Fs g
"~ mento del punto C ha modulo pari a: ci=

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

asta | AB AC AD
N
Calcolare gli sforzi (positivi se di trazione) in tutte le aste quando (e %\[8 G - BQ
Q5.1 agisce solamente il carico f4 = —fe, (un terzo di punto per ogni pyrS IND BG EE
valore corretto, nessun punto per ogni valore errato od omesso). N
“¥e| o o
=
asta AB AC AD
Calcolare gli sforzi (positivi se di trazione)in tutte le aste quando N - Q e - Q
Q5.2 agisce solamente il carico fg = fe, (un terzo di punto per ogni pore NG BC BE
valore corretto, nessun punto per ogni valore errato od omesso). N
| 2 € o o
Problema 6. Si consideri il sistema in figura 6(a).
Q6.1 1l carico critico pi del sistema vale:
, A+ k2 2X + 2k1? A+ ki2 2) + ki?

Q6.2 Si confronti il carico critico del sistema in fig. 6(b) con quello del sistema in fig. 6(a). Si ha:
0 p& < p 0 p{ = pl” m " > pl®

Q6.3 Si confronti il carico critico del sistema in fig. 6(c) con quello del sistema in fig. 6(a). Si ha:
O pf < pi B ) = pl O pf > pl®

TOTALE PUNTI DISPONIBILI: 36
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