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Parte I - Il modello di corpo rigido

Paolo Casini,   Dipartimento di IngegneriaStrutturale e Geotecnica. www.pcasini.it libro di testo, Ä2

Lezione 2

ÅDefinizioni,notazioni,limiti del modello
ÅSistemidi corpi rigidi
ÅCinematicadel corporigido
ÅStaticadel corporigido
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Corpo rigido:corpo ideale estesoe continuoche gode della seguente proprietà: la mutua 

distanza fra due suoi punti comunque scelti è immutabile.

Proprietà. 1. Esteso: Occupa una porzione finita dello spazio detta configurazioneὅ. 

2. Continuo: La materia costitutiva occupa la porzione di spazio in modo continuo (cioè 

senza lasciare vuoti), di conseguenza è possibile definire una corrispondenza biunivoca fra 

punti materiali del corpo e punti geometrici dello spazio euclideo. 3. Indeformabile: Il 

corpo (o qualsiasi sua parte) non può mai cambiare forma e dimensioni: indeformabilitàsia 

a livello globale che locale. 

Possibili geometrie:

1D

2D

3D

Configurazione:

C

http://www.pcasini.it/


Il modello di corpo rigido
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Numero di gradi di libertà n: numero di parametri indipendenti strettamente necessari 

a individuare in modo univoco la configurazione di un corpo rigido nello spazio. Nel 

piano n=3; nello spazio ὲ φ.

Esempio
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Sistemi di corpi rigidi. Le strutture sono generalmente costituite da più elementi 

strutturali collegati fra di loro; se si adotta per ciascun elemento il modello di corpo rigido, 

è utile definire la nozione di sistema di corpi rigidi: insieme di ὲ corpi rigidi, dove ὲ è il 

numero di corpi rigidi costituenti il sistema.

Si definisce configurazione ὅdel sistema lôunione delle singole configurazioni ὅdegli ὲ
corpi: ὅ ẕὅȟὭ ρȟȣȟὲ
Il numero di gradi di libertà di un sistema è ὲ σὲ nel piano e ὲ φὲ nello spazio

ὲ=4 

ὅȟὭ ρȟȣȟ4

ὅ

ὅ

ὅ

ὅ
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1. Cinematica del corpo rigido
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Å Obiettivi
Å Spostamento rigido

- traslazione
- rotazione
- rototraslazione

Å Formula Generale dello Spostamento Rigido (FGSR)
Å I vincoli: prestazionicinematiche
Å Il problemacinematico
Å Classificazionecinematica
Å Esercizi(sito: E01-E03, testo:Ϡ2.7-2.8)
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1. Cinematica del corpo rigido: obiettivi
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C: configurazioneiniziale

/Ω: configurazionefinale

Trasporto f
ŦΥ / Ҧ /Ω 

Obiettivi: Definire per il modello le grandezze fisiche e gli strumenti atti a caratterizzare i 

cambiamenti di configurazione (da Ca /Ω) di un corpo rigido o di un sistema di corpi rigidi
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C: configurazioneiniziale

/Ω: configurazionefinale

Trasporto f
ŦΥ / Ҧ /Ω 

Obiettivi: Definire per il modello le grandezze fisiche e gli strumenti atti a caratterizzare i 

cambiamenti di configurazione (da Ca /Ω) di un corpo rigido o di un sistema di corpi rigidi

ὖᶰὅᴼ ὖᴂɴὅᴂ

Considerato il generico punto P:

ὖ Ὢὖ
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1. Cinematica del corpo rigido: spostamento
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Vettorespostamento

Ἵ ἜἜᴂ [L]

Vettore spostamento. Campo di spostamenti:Assegnato un punto ὖᶰὅ, si definisce 

spostamento Ἵ il vettore applicatoἽ ἜἜᴂ. Dimensioni fisiche [L]. Il campo vettoriale 

definito dallo spostamento di tutti i punti del corpo caratterizza il cambiamento di 

configurazione da Ca /Ωdel corpo rigido 

Campodi spostamenti

Ἵ ὖᶅᶰὅ

Campodi spostamentipiano

Si haun campodi spostamentipiano(o

semplicemente spostamento piano)

quando gli spostamentidi tutti punti

hannodirezioneparallelaad un unico

piano“Ȣ

Ἵ “ ᶪὖᶰὅ

C: configurazioneiniziale

/Ω: configurazionefinale
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1. Cinematica del corpo rigido: spostamento
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Vettorespostamentodiὖḳ ὼȟώȟᾀ

Ἵ όἱ ὺἲ ύἳ

Componenti cartesiane del vettore spostamento

Rappresentazionematriciale

Ἵ
ό
ὺ
ύ

Vettorespostamentodiὖḳ ὼȟώ

Ἵ όἱ ὺἲ

Rappresentazionematriciale

Ἵ
ό
ὺ
π

Spazio3D

Spostamentopiano

C: configurazioneiniziale

/Ω: configurazionefinale
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1. Cinematica del corpo rigido: traslazione
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1. Cinematica del corpo rigido: traslazione

Paolo Casini,   Dipartimento di IngegneriaStrutturale e Geotecnica. www.pcasini.it libro di testo, Ä2

Traslazione rigida:si definisce traslazioneuno spostamento rigido per cui in ogni punto il 

vettore spostamento ha stessa direzione, verso e intensità. Avendo la stessa direzione tutti gli 

spostamenti sono paralleli ad un medesimo piano (spostamento rigido piano)
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Traslazione rigida:si definisce traslazioneuno spostamento rigido per cui in ogni punto il 

vettore spostamento ha stessa direzione, verso e intensità. Avendo la stessa direzione tutti gli 

spostamenti sono paralleli ad un medesimo piano (spostamento rigido piano)

Campodi spostamenti(formavettoriale)

Ἵ Ἵ ᶪὖᶰὅ

ό ό
ὺ ὺ

Campodi spostamenti(formascalare)

ό ό
ὺ ὺ
ύ ύ

Campodi spostamenti(pianoxy)

Ἵ Vettore traslazione
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1. Cinematica del corpo rigido: rotazione
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Rotazione rigida:si definisce rotazioneuno spostamento rigido per cui esiste una retta i cui 

punti non subiscono spostamenti: tale retta è detta asse di rotazione e denotata con a; fissato 

un verso arbitrario di percorrenza, si indica con ail versore dellôasse. Anche la rotazione ¯ uno 

spostamento rigido pianopoich® tutti i punti si spostano in piani perpendicolari allôasse a.

a: asse di rotazione
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Rotazione rigida:si definisce rotazioneuno spostamento rigido per cui esiste una retta i cui 

punti non subiscono spostamenti: tale retta è detta asse di rotazione e denotata con a; fissato 

un verso arbitrario di percorrenza, si indica con ail versore dellôasse. Anche la rotazione ¯ uno 

spostamento rigido pianopoich® tutti i punti si spostano in piani perpendicolari allôasse a.

a: asse di rotazione non appartenente al corpo rigido
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1. Cinematica del corpo rigido: rotazione
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Rotazione rigida:si definisce rotazioneuno spostamento rigido per cui esiste una retta i cui 

punti non subiscono spostamenti: tale retta è detta asse di rotazione e denotata con a; fissato 

un verso arbitrario di percorrenza, si indica con ail versore dellôasse. Anche la rotazione ¯ uno 

spostamento rigido pianopoich® tutti i punti si spostano in piani perpendicolari allôasse a.

Vettoredi rotazione(adimensionale)

—Ἡ
Componenticartesiane

—ἱ —ἲ —ἳ

SeƭΩŀǎǎŜdi rotazionecoincidecon
ƭΩŀǎǎŜz:

—ἳ —= —=0 —=—

π
π
—

a: asse di rotazione O: centro di rotazione Unità di misura: rad

http://www.pcasini.it/


Ἵ

1. Cinematica del corpo rigido: rotazione
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Rotazione rigida:Espressione del campo di spostamenti Ἵ

—Ἡ

a: asse di rotazione O: centro di rotazione

Ἵ ᶪὖᶰὅÃÏÓ— ρἛἜ ÓÉÎ—Ἡ ἛἜ

Ἵ
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1. Cinematica del corpo rigido: rotazione
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Rotazione rigida:Espressione del campo di spostamenti Ἵ se Ḻ
ρὶὥὨ

—Ἡ

a: asse di rotazione O: centro di rotazione

Ἵ ᶪὖᶰὅἛἜ

Ἵ
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1. Cinematica del corpo rigido: piccoli spostamenti

Lth¢9{L 59L ΨtL//h[LΩ {th{¢!a9b¢L

1.

ᶪὖᶰὅȟἽἜ ḺЉ

Љdimensione caratteristica del corpo

2.

ḺρὶὥὨ

Traslazioneinfinitesima Rotazioneinfinitesima
Ἵ Ἵ Ἵ ╞╟

(NB. Dôora in poi per chiarezza, 

nelle figure non si rispettano le 

ipotesi dei piccoli spostamenti)
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Spostamento rigido piano generico. 

http://www.pcasini.it/
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Spostamento rigido piano generico (scelta alternativa del punto ╞). 
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1. Cinematica del corpo rigido: rototraslazione
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Spostamento rigido piano generico. Scelto un punto arbitrario O del corpo, un generico 

spostamento rigido può essere pensato come la composizione di una rotazione e di una 

traslazione rigida. Precisamente: a) una rotazione intorno ad O di opportuna ampiezza —; b) 

una traslazione di vettore Ἵ . Tale spostamento è chiamato rototraslazione.

= +

RotazioneRototraslazione Traslazione

Ἵ ╞╟ Ἵ

O: polo di riduzione degli spostamenti
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