~ Al robot rappresentata in flgura é appli-
cata una forza F=100 N sulla sua estre-

f

mita. [l braccio BE viene mantenuto nella

posizione indicata da un motore posi-
~ zionato in E. Si trascurino tutte le masse
‘della struttura, ad eccezione della massa
del braccio AC, che vale m=25 kg ed ha
baricentro in G. Sono dati: a=0.75 m,
 b=0.25 m, ¢=0.5 m, d=0.1 m, 0=60".

Calcolare: la forza esercitata dal cilindro

idraulico CD, la reazione vincolare nella

cerniera B e la coppia del motore in E.
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Carrello su piano inclinato
I carrello 1, avente massa m; =50 kg, si muove sul piano
inclinato di un angolo o = 30°. Inizialmente, con carrello in
posizione A, il sistema & in quiete. Nota la massa della puleggia
2my=4 kg, trascurando gli attriti, determinare la velocitd del

carrello in corrispondenza del punto B (AB=2 m) quando
viene applicata una forza costante F=250 N. -
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