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— SISTEM| D) FORZE , RICHIAMI Nl sSTATICA,

CINEMATICA E DINAMICA © DERFIMIZIONI E  LEGG!
FONDAMENTALI. LAVORO, ENERG/A, POTENZA |
RESISTENZE  PASSIVE @ ATTRITO  RADENTE E VOLVENTE,
Rest sTENZA NEL MEZ20 (2 szlom>

— MECCANICA APPLICATA  ALLE MACCHINE ;

COPPIE CINEMATICHE FE MECCANISMI,
FORZE AGENT! SULLE MACCHINE : [AVORO MOTORE,

LAVORD RES);TENTEl BILANCIO ENERGETICO
E RENDIME NTO (2 L£210m>

ORGAN] PER LA TRASMIssIONE DELLIA POYENZA :
RUOTE DENTATE = (INGHE ,  FUNI  METALLICHE F CATENE
ACCENNI A TRIROLOGIA E LVUBRIFICAZIONE (1 LEZIONE)

RESISTENZA DEI MATERIALL: LEGGE D! HoOKE ,

PROVA DV TRAZIONE | T/P) METALL] STRUTTURAL) ,
TIPY Dl SOLLECITAZIDNE | (R|ITER! Dl RESISTE NZA,
TEORIA  DELLE  TRAV) ,  CONCENTRAZIONE DELLE

TENsIgNI,  RESISTENZA A FATICA (2 Lfg:oND

DIMENSIONAMENTO E VERIFICA bl ORGANI Dl MACCHINE
E M sEMPC) MECCANISMI  (RUOTE DENTATE , PERNI
ALBERI, SUPPORTI, GIUNTI, INNESTI MOLLE)
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— ESEMP! Bl COsTRIZIONE DI MACCHINE 3 RIDJTTOR] AD
INGRANAGG) 5 MECCANISMO DI BIELLA - MANOVELLA E
ALBERO A GQOMITI (ON VOLANO . APPARECCHI DI
SOLLEVAMENTO (2 LEZIONI)

— VISITA Al [ABDRATORI  (E VIDEO DIMOSTRATI V)
(1 LEZIONE)
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(EZ. Ol — SISTEMI DI FORZE E RICHIAM) Dl STATIcA

FORNZA —> VETTORE : MOMDILO CE uNITA _blMISVEA)
DIREZIONE E VERSQ
PTO DI AFPLICAZIONE

SISTEMA D FORZE ©  E' UN INSIEME D FRZE

PIV™ FORZE (0ONSIDERATE
COMPLESSIVAMENTE

SISTEMA DI FRZE —— RISULTANTE

> MOMENTO RISULTANTE |
(RiSPETTO 4D uN PoLD DI cALcao>

RISULTANTE 5 SOMMA (VETTONALE> DM TUTTE (E
FORZE DEL SISTEMA

MOMENTO PRODOTTH VETTORIALE FRA  BRACC!O E FRZA
(D1 uvA Fo.QzA>

mom. RISULTANTE: somin (VETTORIALE) DEI MOMENT! D!
TUTTE LE FORZE DEL SISTEMA



FSFMPIO  5ISTEMA  TRIDIMENSIONALE
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RIMANE UNA SOLA COMPONENTE = (O' 9, ’15)
(seconvo 2) COME SE FOsSE UNO SCALARE: N m
Sl PUo0” CALCOLARE COME  PRODOTTO FRA  BRACCIO
MINMO E  MODULO . BRACCIO MINIMO : pERP. Az;A FORZA
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IL MOMENTO (B QuiND ANCHE I MoMENTO MSULTAMTE)
DPENDE bBAL POLO . SE SCELGO  UN ALTRO  poLO I MOMEN-

TO CAMBIA. 51 DIMOSTAMA  CHE:

- —b
Mg = Mg + 9&XR

QUESTA  FORMULA PERMETTE bl PASSARE DAL PO ® AL PO &

ESISTE UN  PARTICOLARE  SIST. D FORZE PER cyl (L MOMENTO

NON  DIPENDE DAL POLO * COPPIA Dl FORZE
A ? M= HMi+M, Now DIPENDE DAL
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COPMA: IL MOMENTO E‘ PARI A FORZA PER LA DISTANZA
FRA | DVE VETTORI
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SISTEM| D) FORZE ERIIALENTI

DUE 51sT. SONO ER. S5E HANNO STESSA  NISULTANTE

E sTESso MOM. RISULTANTE RISPETTO  AD OGNl PoL(

PER LA FORMULA Dl PASSAGGLIQ DA UN  PALO  ALLALTRO
cF DUE SISTEMI HAWO sTESSA RISUTANTE E  sTEsg
MOMENTO RISPETTO AD UN POLD ALLORA HANNO STESSQ

MOMENTQO RISPETTO AD UN QUALSIASE ALTRO  POLO



FSEMPIO DI Bi8TEMI EQUIVALENTI
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TRASLAZIONE Dl UNA FORZA LUNGO
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RIDUZIGNE DI UN  SISTEMA (M FORZE) AN UN  PUNTO
(FONDAXE NTALE PER LA TH. DELLE TRAYI)

DATO UN SIsT. bl FORZE E WN RATO 51 QTTIENE uwN
5157, EQUIVALENTE  APPLICANDD LA RISULTANTE A QuEL
INTO . |

PUNTO AGGIUNGENDO  UNA  COPPIA AR AL mougiTg
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RISULTANTE DEL SISTEMA CALCOLATO PRPRIO RISFETTO A
| sisTEMI F, £ F,
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Bl MOMENTO M E QUIND NON
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STATICA

[EGGE FONPAMENTALE  DELLIA STATICA PEL PUNTO  MATERIALE

I P.TO MTERIALE E' U corPO DI DIMENSION

TRASCURABILL SISPETTO ALLE DIMENSION'  DEL  PROB/EMA

ESEMPIO: UN  MANETA ¢uE  E!' PlCcoLy  RISPETTO ALLA
SUA OREBITA

PUO” soLD  SUBIRE  FORZE (CHE HANNO  (oME
PUNTO N APPLICAZIONE 1L PUNTO STESSO

AFFINCHE™ 1L PR T0 MATENALE sIA N EQUILIBRIO STATICO

E~ NECESSANO  (WE LA RISULTANTE DI TUTTE LE
FORZE RIA  NULLA

E): 2; Fj =0

[EGGE FONPAMENTALE DELLA STATICA DBEL CoRPO NIGINQ

L CORPO RIGIDNY E! INVECE ”Eerso”, DMMENZIHH
NON  PIUT  TRASCURABILY  cON A PROPRIETA (HE

QUALUNQUE SUA (OPPIA DI PUNTI  MANTIENE SEMDPRE
IA STEssSA DISTANZA

AEFINCHE L CERPO NIGIDO  SIA IN EGUILIBNGO STATICO
E! NECESSARIO (HE IL SISTEMA Dl FORZE  sSIA
EQUIVALENTE A UV SISTEMA #upQ :
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IL 4ISTEMA DY FORZE  (HE AGISCE SUL  CORPO
COMPRENDE TVUTTE LE FORZE  ANCHE L2 REAZION|
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4> APPOG 6 1O

IMPEDI GCE L0 SPOSTAMENTO  SECNDO (NA  SOLA

DREZIONE  (coMVQUE BIATERALE)  INTRODU(CENDO

UNA  REAZJONE VINCOLARE : UNA  FORZA  orPORTUNA

TALE DA IMPEDIRE LC SPOSTANENT) M
QUEL PUNTO
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IMPEDISCE LD SPOST. IN ENTRAMWRE L[E BlRez
ALTRETTANTE  COMPONENTI Dl FORZA
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(MPEDISCE | OLTRE ALLO SPOST. SECONDO
ENTRAMBE LE DIREZIONI  ANCHE (A ROTAZIONE
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’M.PED' 5CE LO §P05TAMENTO ‘55(0,\”)0 (A

NREZIGNE  DE1 PENDOL) (‘DAMLLEL,> E ANCHE

iA  ROTAZIONE
5 F
E:j —p K 5
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5) DOPPO  BIPENDOLS
IMPEDISCE SOLO LA RITAZIONE | WNON IMPEBN scE

GL  SPOST AMENTI
o

LE REAZ. VINCOLARY  AGI2CONG  PER RIPRISTINARE L EQUILIRRIO
Ri, Ry, B FORMANY  UN
SISTEMA Bl FORZE

X b

£5. 1 X T ‘f R, EQVILIBRATO
A B S PUOT  @UIND)  IMPOSTARE
777

577 UN JSISTEMA E  DEDURRE
LE REAZION! INCOGNITE
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< M Ly "F"FK =0
q) lATi FL+M=0
Es. 2 A 4 / |
L | PoL: B J,
[ R=F
NEL cAsO Bl UNA REAZIQONE M= "FLI

NEGATY  E! consiquiATO

RIFARE LD SCHEMA N MobO

CHE 1L SIMBOLO (aINCIDA CON IL MODVLO FE
[0 SCHEHA SIA PV CHIARQ

F.
M R=F
DU B L
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NOTARE cHE | - R (OSTITUISCONO ONA coppiA
F M B A CQMTROCOPPIA/ INOLTRE L, NON HA
RUVOLO NELLA sOLVZ JONE

E5= 3 F’/ S5TESSO (CAso PRECE DENTE
lFx CON PERO” F '
‘ R
" J \ A 2 [ R+0 =0
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Ox Ry + Ry (Li+1a) — F #
(N QUE STO C(AsO (A SOLVZ. L

NON ESISTE! —p SISTEMA LABILE ~F L =0

QUALUN QUE COPPIA D VALORI R,, R,
IL SISTEMA COMPLESSIVO DI FORZE NON HA RISUTANTE NULLA @




SOSTITUENDO  yn  APPOGGIO  CON UNA  CERNIERA

| Fy
ES. 4 T F " Fx~Rxq =0
Ry > A
Rx1 ‘ T TR‘L ‘R-71 + RZ - F)’ =0
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NOTARE IL SIGNIFICATO bINER sp

(uwn eb UNA saA soLVZ.)

ESa 5 r / bl Cx=0> DEL
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/ 7_'2}_ /0 M - FLy + R, (h*Lz) =0
{4 L2 !
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(N QUESTO CAso ESISTONG ~ SOLVZIONI
POSSO SCEGLIERE UN QUALUNQUE NALORE DI R, ED AVERE

Dl coNSEGUENZA AVERE Ry M, OPPURE Posso
SC(EGLIERE M <cOME PARAMETRO

SCONSIGLIATY
I SISTEMA DEL
— CNTEG41O DELLA

SIsTEAA IPERSTATICO

ANELGGIN ¢ON 1 5ISTEM! NUMERGS | TAS
DI EQUAZION] DE)  NINCESL! » e
i S(HEMI SISTEMI D EQUAZION]
STATICA




