Introduzione al corso di statica
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Rappresentazione di un vettore attraverso un segmento orientato
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Operazioni con i vettori
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Poligono delle forze Dispongo | vettori in successione
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Prodotto scalare restituisce uno scalare
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Prodotto vettoriale restituisce un vettore




Rappresentazione cartesiana dei vettori
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Operazioni con i vettori
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Vettori applicati (£, v )
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Traslare il vettore [ungo la sua retta d'azione non altera il modulo del
vettore momento (non modifica il braccio b)
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Rotazione antioraria del vettore v intorno al polo P, vettore M puscente dal foglio.




Rappresentazione del vettore momento
attraverso una freccia curva
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In generale il momento
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Un sistema non viene alterato dall'aggiunta di una coppia a braccio nullo
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Teorema di Varignon

Teorema fondamentale della statica che afferma che Il momento risultante di un sistema di
vettori applicati rispetto a un polo qualsiasi P & uguale al momento del vettore risultante del
sistema, a condizione che quest'ultimo sia pensato applicato in un punto della sua retta
d'azione (asse centrale) tale da rendere i due sistemi equivalenti.

Nel caso di vettori concorrenti in un punto O, caso in basso, abbiamo che il

momento risultante di un sistema di vettori le cui rette d'azione concorrono
in un punto O, calcolato rispetto a un polo qualsiasi P, & uguale al momento
del oro risultante applicato nel punto di concorso O.
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Sommatoria moment| momento del
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Applicazione del teorema
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Ora calcoliamo il momento risultante H, come momento de| vettore risultante ﬁ
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