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Lezione 2

Parte |- Il modello di corpo rigido
A Definizioninotazioni,limiti del modello
A Sistemidi corpirigidi
A Cinematicadel corporigido
A Staticadel corporigido
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L0 Il modello di corpo rigido

Cornpo rrigito: corpo idealeestesa continuoche gode della seguente proprieta: la mutua
distanza fra due suoi pumbmunque scelé immutabile.

Proprieta. 1. Esteso:Occupa una porzione finita dello spazio detafigurazione.

2. Continuo: La materia costitutiva occupa la porzione di spazio in modo continuo (cioe
senza lasciare vuoti), di conseguenza e possibile definire una corrispondenza biunivoca
punti materiali del corpo e punti geometrici dello spazio eucli@delmdeformabile: I

corpo (o qualsiasi sua parte) non puo mai cambiare forma e dimemnsi@iarmabilitasia

a livello globale che locale.

Configurazione: Possibili geometrie:
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Il modello di corpo rigido

Numero digradiddiililbertan: numero di parametri indipendenti strettamente necessari

a individuare in modo univoco la configurazione di un corpo rigido nello spazio. Nel
pianon=3; nello spazie .

7
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Sistemi di corpi rigidi

Sistemidiccorpinigidi. Le strutture sono generalmente costituite da piu elements

strutturali collegati fra di loro; se si adotta per ciascun elemento il modello di corpo rigidz
é utile definire la nozione diistema di corpi rigidiinsieme dg corpi rigidi, dovet e |l
numero di corpi rigidi costituenti il sistema.

Si definisce configurazioned el si st ema | 6uni oneo degliE!l e
corpi:6 z 6h'Q pMBhe

Il numero di gradi di liberta di un sistem@& € o¢ nelpiano& @& nello spazio

6h"Q ph M
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1. Cinematica del corpo rigido

A Obiettivi
A Spoestamentorfigido
- traslazione
- rotazione
- rototraslazione
FermulaGeneralel déello SpostamentosRigida (RGSR)
| vincoli: prestazionicinematicine
|| problemacinematico
Classificazioneinematica
Eserciz(sito: E01-ED3, testo: 2.7-2.8)

To o Po Po Po
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&7 APIENZA 1. Cinematica del corpo rigido: obiettivi

o

il "4
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Obiettivi: Definire per il modello le grandezze fisiche e gli strumenti atti a caratterizzare
cambiamenti di configurazione (dea/ )di un corpo rigido o di un sistema di corpi rigidi

g C: configurazionaniziale
[ (onfiguraziondinale

Trasporto f
¢ TY /| QTh
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&7 APIENZA 1. Cinematica del corpo rigido: obiettivi
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Obiettivi: Definire per il modello le grandezze fisiche e gli strumenti atti a caratterizzare
cambiamenti di configurazione (daa/ )i un corpo rigido o di un sistema di corpi rigidi

C' : L
C: configurazionaniziale

[ (onfiguraziondinale

Trasporto f
¢ TY //Q b

Considerato il generico punto |

ONG O 0 &ede

O "QD
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ag oAPENZA 1. Cinematica del corpo rigido: spostamento

Vettore spostamento. Campo di spostamentiissegnato un puntd N 6, si definisce

spostamentd il vettore applicatol "E"EBamensioni fisiche [L]. Il campo vettoriale

definito dallo spostamento di tutti i punti del corpo caratterizezarnibiamento di
configurazione d&a/ del corpo rigido

2 Vettorespostamento
| ‘E® [L]
up Campadi spostamenti
C T LONG

Campadi spostamentpiano

Si haun campodi spostamentpiano(o
C: configuraziondniziale =~ Semplicemente spostamento piano)
guandogli spostamentidi tutti punti
/- (ronfiguraziondinale  hannodirezione parallelaad un unico
piano“ 8

T 10N
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& SAPIENZA 1 Cinematica del corpo rigido: spostamento

b S 4

i

b 2

Componenti cartesiane del vettore spostamento

Spazia3D
Vettorespostamentadi 0 k  afudx
I 6i O 01

Rappresentazionmatriciale

Spostamentgpiano
Vettorespostamentali0 k  adwo

C: configurazionaniziale | ot ul
Rappresentazionmatriciale

[ (ronfiguraziondinale
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&2 SA\PENZA 1. Cinematica del corpo rigido: traslazione
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W oAPENZA 1. Cinematica del corpo rigido: traslazione

Traslazione rigidasi definiscetraslazioneuno spostamento rigido per cui in ogni punto il

vettore spostamento ha stessa direzione, verso e intensita. Avendo la stessa direzione t
spostamenti sono paralleli ad un medesimo piapogtamento rigido piano

C  p
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1. Cinematica del corpo rigido: traslazione

Traslazione rigidasi definiscetraslazioneuno spostamento rigido per cui in ogni punto il

vettore spostamento ha stessa direzione, verso e intensita. Avendo la stessa direzione t
spostamenti sono paralleli ad un medesimo piapogtamento rigido piano

cC p

7
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Campadi spostamenti(formavettoriale)
T LONG

‘| Vettore traslazione
Campadi spostamenti(forma scalare)

6 O
L U
v U

Campadi spostamentipianoxy)
0O O
L U

libro ditestq A2



http://www.pcasini.it/

1. Cinematica del corpo rigido: rotazione
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& SAPENZA 1. Cinematica del corpo rigido: rotazione

Rotazione rigida:si definiscerotazioneuno spostamento rigido per cui esiste una retta i ¢
punti non subiscono spostamenti: tale retta e dsta di rotazione denotata coa; fissato

un verso arbitrario di percorrenza, siindicaeonl v er sor e del | 6ass
spostamentorigidopian@oi ch® t utti i punt i S1I s@ost
a
aA
FV
<

[————————————

a

a. asse di rotazione
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& SAPENZA 1. Cinematica del corpo rigido: rotazione

Rotazione rigida:si definiscerotazioneuno spostamento rigido per cui esiste una retta i ¢

punti non subiscono spostamenti: tale retta e dsta di rotazione denotata coa; fissato
un verso arbitrario di percorrenza, siindicaeonl v er sor e del | 6ass
spostamentorigidopian@oi ch® t utti i punt i S1I s@ost

[ s s e S S S S S S S S S S

e

a

a. asse di rotazione non appartenente al corpo rigido
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& SAPENZA 1. Cinematica del corpo rigido: rotazione

Rotazione rigida:si definiscerotazioneuno spostamento rigido per cui esiste una retta i ¢
punti non subiscono spostamenti: tale retta e dsta di rotazione denotata coa; fissato

un verso arbitrario di percorrenza, siindicaeonl v er sor e del | 6ass
spostamentorigidopian@oi ch® t utti i punt i S1I s@ost
a
Y\ a Vettoredirotazione(adimensionale)
—H
FV 40 Componentcartesiane
[P — —
I A
| j Sef Q| darat&zionecoincidecon
| i O/ t Qlzaa s
| 7 ©
i_ X, : =0 —=_—

a

] o

a. asse di rotazione | O: centro di rotazioneie Unita di misura: rad
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W DAPIENZA 1. Cinematica del corpo rigido: rotazione
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Rotazione rigidaEspressione del campo di spostaménti

~
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a. asse di rotazione | O: centro di rotazioneie
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R APIENZA 1. Cinematica del corpo rigido: rotazione
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Rotazione rigidaEspressione del campo di spostaméntse| | L
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a. asse di rotazione | O: centro di rotazioneie
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Wy oAPIENZA 1. Cinematica del corpo rigido: piccoli spostament

Lt he9{ L 59L WtL//h[LQ {th{c¢!ad9bc¢lL
1. 2,
I On BRI d L Jb | L pl ©Q

Jhlimensione caratteristica del corpo

Traslazionanfinitesima Rotazionenfinitesima
b L F |-
o
y ( NB. Déora in poi a
¢ nelle figure non si rispettano le
o ipotesi dei piccoli spostamenti)




&g APENZy 1. Cinematica del corpo rigido: spostamento

-

Spostamento rigido piano generico.
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&g APENZA 1. Cinematica del corpo rigido: spostamento

k.

i L

Spostamento rigido piano generico (scelta alternativa del pur|ut91
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SAPIENZA 1, Cinematica del corpo rigido: rototraslazione
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Spostamento rigido piano generic&celto un punto arbitrari® del corpo, un generico
spostamento rigido puo essere pensato come la composizione di una rotazione e di una
traslazione rigida. Precisamente: a) una rotazione intor@cda@pportuna ampiezza-b)

una traslazione di vettofe . Tale spostamento e chiamabbotraslazione.

-
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Rototraslazione Rotazione Traslazione

. 1 3

O: polo di riduzione degli spostamenti
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