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Perno + asola. Il perno consente
la rotazione mentre 1’asola
\ permette al perno di scorrere al

suo interno:
Perno + asola
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Definiamo il vettore (B-A) utilizzando i versori me Mvwﬁm:o_o e

perpendicolare all’asta. € L S S
Attenzione che 7 e 7 non sono fissi ma variano nel tempo: ruotano o,, m = sin ot + COS O
insieme all’asta N, 7 =sin(a+ 7/2)i + cos(o +7/2)]
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L La velocita assoluta di B ¢ nulla perché riferita al perno
d (A ..O,V " 4 ﬁ _w.\}g i, Tv(bv che non si muove rispetto al sistema di riferimento
dt assoluto

Nt ¥ dr dvr
| J | J
I !
Componente di Componente di Si ricorda la derivata di un versore
velocita dovuta velocita dovuta L rcu..u — —n
alla variazione di alla rotazione del T s WA Wm
modulo del vettore (B-A) dv

vettore (B-A)
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