Meccanica Applicata alle Macchine

Errata corrige

Nel conteggio righe si considerano solo le righe di testo (formule e tabelle sono escluse)
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Fig. 4.7b
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Righe 8-11
dal basso

Non e definito esplicitamente il concetto di maglie
indipendenti

Definizione di maglia indipendente:

In un meccanismo, una maglia e un percorso chiuso
formato da un'alternanza di corpi e coppie cinematiche.
Un insieme di maglie che contiene tutti i corpi e le coppie
del meccanismo, e che non puo essere ridotto senza
escludere almeno un corpo o una coppia e detto insieme
di maglie indipendenti.

La seguente formula di Eulero consente di determinare il
numero di maglie indipendenti in un grafo:
Numero_maglie_indipendenti=e-v+1

in cui e= numero dei lati (edges) del grafo; v= numero
dei vertici del grafo

Per applicare questa formula a un meccanismo, basta
considerare che i vertici del grafo corrispondono ai corpi
del meccanismo, mentre le coppie (considerate con la
loro molteplicita) ai suoi lati
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dentiera per ruote
a denti dritti

dentiera per ruote
a denti elicoidali
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Riga 7

i moduli di Fp ed F¢ sono ricavati dal triangolo delle
forze

i moduli di Fg ed Fc sono ricavati dal triangolo delle forze




