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1. Un quadrato ABCD di lato L e massa m si muove nel piano verticale O(x, y), libero
di ruotare attorno al vertice vertice B che scorre senza attrito sull’asse x. Una molla di
costante elastica k > 0 collega il vertice D con il punto H, proiezione ortogonale di D
sull’asse y. Una forza costante F = m gbi agisce sul vertice C. Utilizzando le coordinate
lagrangiane s (ascissa di B) e ✓ (angolo di BC con l’asse x) si chiede di determinare le
configurazioni di equilibrio e discuterne la stabilità.
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2. Nel sistema di riferimento O(x, y, z) indicato in figura, calcolare la matrice d’inerzia della
lamina di massa m, costituita dal trapezio isoscele OABC, di base maggiore OA = 3L,
base minore BC = L e lati obliqui OC e AB inclinati di ⇡/4 rispetto alla base, privato
del semicerchio di diametro BC. Il vertice A sta sull’asse x mentre i vertici B e C
appartengono al IV quadrante.
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Non si possono usare le formule notevoli dei momenti d’inerzia.
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✓

xsO

y

B

C

D

A

H

m

L 

F

e=z qu=S 9
z=0

Po-O: ştLKcnla+ElJêt

tEE lo 1jhin +
E



Xe= StL cord

XA=S-bsend

V=VgtVktVp=MgLErindxE)+

tik - Ilsssttoro p -
crind)

ConF
=ug)



df ostksrig ltcnol

OF
oo
IMgLE OxECIcos - ku/stharobrind-

mglowe,



OV=o 0% oo =0i
Os

W

kstfrgcrol

{ MJLĘĘlcond-rind)- kL(sthordbrind-
iglo=ocos



NJLE Elad-ninlflaste
tongI aod

ingumindt ngeadto

Yu
stetugl cno

Emgland -Imylrend=
o



k = mg(stcanal

{ cord rind=o =7 ØE
d

=Şû



Oi se inglyQE E

Snz
-EO

o =O s-51 mqt
h
+
E

E



d
2V

osu
=
k iFOsoo = ake send

gLEO +E)on- -
-

døz

-hIscad-hÜloñd-scdI-mgLrnd

= -
mngh

( rindead-klsond-nglrind-

hîloñd
-sûol



Matria Hecriam ped
-

Vss
=k7O

Vio =-ULE
2

Vaa
=-M

-kLfmKElE-mgLE=

=- mg-
METhE-MILE-

=
Ekt-3ms=ZhE/1-32 u

)



Det CHI =EEfi-stEY
= - Fqmgkl co

instabile



5 iTMotria Hessiene
je
d=
F

Vss
=k7O Vso=kLV?-

2

Vea
=---IhE/1-3mI

DetCH
1=B

Mgkl 70

STABILE renchit Vss30



2. Nel sistema di riferimento O(x, y, z) indicato in figura, calcolare la matrice d’inerzia della
lamina di massa m, costituita dal trapezio isoscele OABC, di base maggiore OA = 3L,
base minore BC = L e lati obliqui OC e AB inclinati di ⇡/4 rispetto alla base, privato
del semicerchio di diametro BC. Il vertice A sta sull’asse x mentre i vertici B e C
appartengono al II quadrante.
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Non si possono usare le formule notevoli dei momenti d’inerzia.
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