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1. Un tavolo rotondo di raggio R e massa M è appoggiato sul piano orizzontale O(x, y)
mediante quattro gambe prive di massa saldate nei punti cardinali A, B, C e D. Un
punto P di massa m esegue un moto armonico di frequenza angolare ! su una scanalatura
praticata nel tavolo con un angolo ✓ = ⇡/4 rispetto all’asse x. Supponendo che all’istante
iniziale P si trovi in O con velocità v, determinare il valore minimo di v a�nchè il tavolo
non si ribalti.
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2. Un corpo rigido è costituito da due cerchi di centri C1 e C2, raggi R e r e masse M e m

saldati e tangenti esternamente nel punto A, che è libero di scorrere sull’asse x del piano
verticale O(x, y). Due molle di costanti k1 > 0 e k2 > 0 collegano i centri C1 e C2 con le
loro proiezioni rispettivamente sull’asse x e sull’asse y.
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Utilizzando le coordinate lagrangiane s (ascissa di A) e ✓ (angolo della retta passante
per i centri con l’asse x) indicate in figura, determinare le configurazioni di equilibrio e
studiarne la stabilità.
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3. Nel sistema di riferimento O(x, y) indicato in figura, calcolare la matrice d’inerzia del
corpo rigido di massa M , costituito dal quadrato OABC di lato L, privato del triangolo
ABD, con D centro del quadrato, e con l’aggiunta del triangolo ABE, dove E è il
simmetrico di D rispetto al lato AB (è come se il pezzo corrispondente al triangolo ABD

fosse stato ripiegato in fuori).
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Non si possono usare le formule notevoli dei momenti d’inerzia.
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