1. La posizione di un punto materiale
e data dall'equazione riportata quia.
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. Considerando il manovellismo

ordinario centrato in figura, Valutazione automatica
nell'atto di moto rappresentato, si —e -
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3. Il sistema meccanico in figura e
posto nel piano verticale. L'asta OWlutazione automatica
di lunghezza L ¢ incernierata a

terra in O e collegata ad una molla ?\.[ - Q.

orizzontale in A di rigidezza k e L

lunghezza libera 10. Calcolare il ( P

valore della coppia CO necessaria a V= Sk & M= e(a)- ¢
garantire la posizione di equilibrio MPeoa — ‘%L

statico a = 45°. (immettere il
risultato numerico senza unita di W = k (Lwol Z *ﬁL)(hu,;w()
misura con 1 cifra decimale)
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4. | sistema meccanico in figura e

costituito da un cuneo che si Valutazione automatica _
s - U+ (me& =Q
muove con velocita costante v_1. !
. ) . . Oel Jz Uieod rd = U
Su di esso si appoggia un corpo di 1 el

massa m che é vincolato tramite un o
pattino a muoversi in direzione ‘
verticale con velocita v_2. Tra Vs = + 0'1/@0\
cuneo e massa Vi e un coefficiente
d'attrito dinamico f_d. La forza
motrice Fm garantisce il moto del " \A»aa,

. . . |
sistema. Chiamando N e la forza di 7
contatto normale tra i due corpi, T ——é L T
la forza d'attrito dinamico e v_rel la /
velocita relativa vista 1 ’\Q
dall'osservatore x_r-y_r, si puo W
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5. Il sistema di sollevamento in figura
e costituito da un motore con
caratteristica di coppia lineare che
e collegato ad una puleggia
tramite una vite senza fine di
rapporto di trasmissione T,
rendimento diretto nd e retrogrado
nr. Sulla puleggia di inerzia Jp si
avvolgono senza strisciare due funi
inestensibili. La prima si avvolge sul
raggio R ed e collegata ad una
massa m che trasla in verticale, la
seconda si avvolge sul raggio 2R
ed e collegata ad un disco di
massa m e raggio 2R che rotola
sentra strisciare su un piano
inclinato con coefficiente di
resistenza al rotolamento fv.
Considerando il disco in salita: m =
100 kg; Jp =2kgm2;R=0.5m; a
=10°% fv=0.1;, T = 1:100; nd = 0.9;
nr=0.8,Cm0 = 10 Nm; ws = 150
rad/s;
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6. Il sistema di sollevamento in figura
e costituito da un motore con  Valutazione automatica
caratteristica di coppia lineare che

. R o 4abo

e collegato ad una puleggia A """f”w'?'
tramite una vite senza fine di
ra . . C ) 4 WM - O

pporto di trasmissione T, o Wean 7(1.
rendimento diretto nd e retrogrado

r. Sulla puleggia di inerzia Jp si - . - _y WY
r. Sulla puleggia di inerzia Jp si Coz ~ Yy W = - g, *0B€Y
avvolgono senza strisciare due funi WOur )'d
inestensibili. La prima si avvolge sul %<

raggio R ed e collegata ad una
massa m che trasla in verticale, la
seconda si avvolge sul raggio 2R
ed e collegata ad un disco di
massa m e raggio 2R che rotola
sentra strisciare su un piano
inclinato con coefficiente di
resistenza al rotolamento fv.
Considerando il disco in salita con
velocita v come in figura m = 100
kg; Jp=2kgm2;R=05m; a =
10°% fv = 0.1; T = 1:100; nd = 0.9; nr
= 0.8, Cm0 = 10 Nm; ws = 150
rad/s;
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7. Il sistema vibrante in figura, posto
nel piano verticale, si trova nella Valutazione automatica

osizione di equilibrio statico. Il (
Zisco di massaqm e momento Ces 2 “"G‘nz* \-2 Jaco+ z e
d'inerzia baricentro JG ha R .
baricentro in G ed e incernierato a Jg = %%
terra nel suo centro O. La distanza .
GO & pari a R/2. Sulla periferia del Vin = &Y
disco si avvolge una fune ) ( i Jo+ 2 > 3¢
inestensibile che collega il disco ad 2 4

un gruppo molla smorzatore ad un —

capo e ad una massa M all'altro J%= 4 22 \7».2
capo. La massa e poi collegata a

terra tramite un altro gruppo molla

smorzatore. Sulla massa M e

applicata una forzante armonica

F(t). m = 1kg; JG = 0.1 kgm2; R =

0.75m; M =2kg; k=40 N/m; r =

3 Ns/m; Q = 1 rad/s;

Utilizzando la coordinata 6, quanto vale

I'inerzia equivalente del sistema? (riportare il
risultato numerico con 2 cifre decimali)

1.37 v



8. Il sistema vibrante in figura, posto
nel piano verticale, si trova nella Valutazione automatica
posizione di equilibrio statico. Il

L2

disco di massa m e momento \/k = KR 3 &
d'inerzia baricentro JG ha 2

. . .. : A 2y
baricentro in G ed e incernierato a = > 2K
terra nel suo centro O. La distanza >

. . e “_ ZRQ
GO & pari a R/2. Sulla periferia del K =
disco si avvolge una fune V.= W W, e = % A
inestensibile che collega il disco ad § f 2, o
un gruppo molla smorzatore ad un L"L’—' - = oy
capo e ad una massa M all'altro ?%
capo. La massa e poi collegata a \0_"“’2] = -(%.
terra tramite un altro gruppo molla ~¥lo
smorzatore. Sulla massa M & b('; = - Wf%
applicata una forzante armonica
F(t). m = 1kg; JG = 0.1 kgm2; R = «

2 'y
= 2kR —w(f«:z,(,sz N
K 3 reod\

0.75m; M =2kg; k=40 N/m; r =
3 Ns/m; Q = 1 rad/s;
Utilizzando la coordinata 6, quanto vale la

rigidezza equivalente del sistema? (riportare
il risultato numerico con 2 cifre decimali)

41.32 v



9. Il sistema vibrante in figura, posto
nel piano verticale, si trova nella Valutazione automatica

posizione di equilibrio statico. Il X

disco di massa m e momento We= {|=¢ = 5.5 m:l/g

d'inerzia baricentro JG ha

baricentro in G ed e incernierato a 5 << we —> 7M o @

terra nel suo centro O. La distanza
GO e pari a R/2. Sulla periferia del
disco si avvolge una fune
inestensibile che collega il disco ad
un gruppo molla smorzatore ad un
capo e ad una massa M all'altro
capo. La massa e poi collegata a
terra tramite un altro gruppo molla
smorzatore. Sulla massa M e
applicata una forzante armonica
F(t). m = 1kg; JG = 0.1 kgm2; R =
0.75m; M =2kg; k=40 N/m; r =
3 Ns/m; Q = 1 rad/s;

‘ F(t) = Fe™
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