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Non & ammesso 'uso di appunti e dispositivi elettronici. Non & permesso allontanarsi dall’aula pri-

ma di avere consegnato il compito. Esibire documento d’identita. Tempo per lo svolgimento: 2h30m.

a muoversi su un piano verticale é
costituito da un disco omogeneo di
raggio R e massa 2m il cui centro
¢ vincolato tramite una cerniera a
un punto fisso O del piano. Sul
bordo del disco é saldato un punto
materiale A di massa m.

lunghezza 2R e massa m vincolata

Parte A

1. Classificare le singolarita della funzione

sin(7z)

1&) = e

e valutare l'integrale fv f(2)dz, dove v ¢ la curva di equazione |z — 1 —i| = 2.

2. Tramite le trasformate di Laplace, risolvere il seguente problema:

Yy +3yxcost = H(t—1)
y(0) = 0.

Parte B

Un sistema materiale vincolato

E presente inoltre un’asta BD di D

tramite un pattino a restare verticale, col suo punto medio C' scorrevole lungo ’asse
orizzontale passante per O.

Oltre alla forza peso, sul sistema agiscono: una molla ideale che collega il punto

A al punto A, con A proiezione orizzontale di A sull’asta BD; una forza costante

F

= (mg,0) applicata in B. La cerniera e il pattino si intendono privi di attrito. La

costante elastica della molla ¢ pari a k = v/2mg/R.

Si scelga il sistema di riferimento in figura, in cui si ha C' = (s,0), e si indichi con

0 I'angolo formato da 2 (versore dell’asse z) e il vettore OA. Quindi:

1.

AN

determinare le coordinate dei punti rilevanti del sistema in funzione delle variabili
lagrangiane s e 6,

calcolare il potenziale (o 'energia potenziale) totale,

determinare tutte le configurazioni di equilibrio del sistema,

studiare la stabilita delle configurazioni di equilibrio trovate,

calcolare le forze di reazione vincolare in O e C', e il momento di reazione in
C' in una delle due configurazioni di equilibrio (si consiglia di eseguire il calcolo
considerando separatamente 1’equilibrio delle due parti del sistema, disco e asta).
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