FONDAMENTI DI MECCANICA E BIOMECCANICA [IN/0165]
Lezionedel 12 ottobre 2017.

Titolo:
Analisi di meccanismi articolati e teoria dei maiativi.

Contenuti:

Discussione e proposta di analisi del movimenttagetdalata di un ciclista, in una particolare
condizione, assimilata al moto di un quadrilatetaalato.

Analisi cinematica di meccanismo biella-manovelta biella prolungata oltre la testa e manovella
ortogonale alla direzione del moto del piede dil®di€Calcolo della distribuzione di velocita con la
formula di Galileo. Calcolo della distribuzione @eticcelerazioni con il teorema di Rivals.

Teoria di moti relativi, velocita assoluta, relatie di trascinamento; accelerazione assoluta,
relativa, di trascinamento e complementare o didlisr
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CittaStudi, 2016.

Cap. 3 — Cinematica.
Pagg. 111 - 138
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Schema antropometrico, dimensioni parametrizzatdastatura H.

Dempster e Gaughran, Properties of Body Segments Based on Size and Weight, Department of Anatomy,
The University of Michigan, Ann Arbor, Michigan and Department of Anatomy, The Ohio State University,

Columbus, 1967.
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Teoria dei moti relativi

Nel seguito si ricaveranno le espressioni di védoed accelerazione assolute, relative, di
trascinamento e complementare.



Si esprime la posizione del punto P e si ricavagloaita ed accelerazione derivando.
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