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1. Un punto P di massa m si muove senza attrito sull’asse y nel piano verticale O(x,y).
Un secondo punto @), sempre di massa m, si muove sul ramo dell’iperbole di equazione
y = a*/x nel primo quadrante. Una molla di costante k& = 16 m g/a collega tra loro P e
Q. Utilizzando le coordinate lagrangiane s (ordinata di P) e r (ascissa di @)), determinare
le configurazioni di equilibrio e studiarne la stabilita.
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2. Una circonferenza di raggio R si muove nel piano O(z,y); il suo punto A scorre sulla
circonferenza di centro l'origine e raggio 2 R, mentre il punto B, diametralmente opposto
ad A, scorre sull’asse x. Scrivere le equazioni della base e della rulletta della circonferenza,
usando come coordinata lagrangiana 1’angolo 6 che il vettore P — O forma con 'asse x.
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