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Errata corrige

Pag. 10:

Nel paragrafo 1.5.2 per un problema di etichetta, è riportato erroneamante
figura 2.14, l’etichetta corretta è figura 1.2 in tutto il paragrafo.

Pag. 18:
- nel piano (2D): N = 2 · n

Pag. 46: {
RD + F cos (β)−RA cos (α) = 0

P − F sen (β)−RA sen (α) = 0

Pag.51:

lAO =
√

a2 + b2 = 5 m lAD =
√
a2 + b2 + g2 = 5

√
2 m

Pag. 81: rimosso il tratto, simbolo di vettore

P =

∫ H

0
ρ h g L dh = ρ g L

H2

2
(1)

M =

∫ H

0
ρ h2 L g dh = ρ g L

H3

3
(2)

Pag. 156:

F · sen(α) · xN + F · cos(α) · yN −RBC · sen(β) · xB = 0

Pag. 166:

Per un problema di etichetta, è riportato erroneamante figura 4.14.1,
l’etichetta corretta è figura 4.92

Pag. 166:

Il lavoro è positivo se −π
2 < α < π

2 , ...



2 Tecnica delle costruzioni meccaniche

Pag. 203:

RDy · (b+ c)− F2 · b = 0 → RDy = F2 ·
b

b+ c

Pag. 206:

... NB! Mx > 0 tende le fibre con y > 0, mentre My > 0 tende le fibre con
x < 0.

Pag. 216: in figura 5.60 il verso del momento m è opposto.
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Figura 5.60: Trave piana con asse curvilineo

Pag. 216: rimosso +Ty(
N +

dN

ds
ds

)
cos(dθ)−N +

(
Ty +

dTy

ds
ds

)
sen(dθ)+n (s) ds = 0 (5.10)

Pag. 216: rimosso −N

(
Ty +

dTy

ds
ds

)
cos(dθ)−Ty−

(
N +

dN

ds
ds

)
sen(dθ)+q (s) ds = 0 (5.11)

Pag. 234:

Tratto BC: L1 ≤ z1 ≤ L1 + L2

Pag. 240:

RLM · (cos(β) · (n · sen(α)− d · cos(α))− sen(β) · (n · cos(α) + d · sen(α)))
= RCz · p · cos(α)−RCy · p · sen(α)
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Errata corrige 3

Pag. 242:

AB : N = 0 Ty = −800 Mx = −800 z1

Pag. 271: è corretto usare il doppio segno (± oppure ∓) in modo da poter
specificare il verso secondo necessità

α1 =
{
± a

L1
, ± b

L1
, 0

}
=

{
± 1√

2
, ± 1√

2
, 0

}
α2 =

{
0 , ± b

L2
, ± d

L2

}
=

{
0 , ±4

5 , ±3
5

}
α3 =

{
∓ a

L3
, ± b

L3
, 0

}
=

{
∓ 1√

2
, ± 1√

2
, 0

}
α4 =

{
∓ a

L4
, 0 , ± d

L4

}
=

{
∓4

5 , 0 , ±3
5

}
α5 =

{
± a

L5
, 0 , ± d

L5

}
=

{
±4

5 , 0 , ±3
5

}
α6 =

{
∓ a

L6
, ± c

L6
, ± d

L6

}
=

{
∓ 4√

61
, ± 6√

61
, ± 3√

61

}
α7 =

{
0 , ± c

L7
, 0

}
=

{
0 , ±1 , 0

}
α8 =

{
± a

L8
, ± c

L8
, ± d

L8

}
=

{
± 4√

61
, ± 6√

61
, ± 3√

61

}
Pag. 273:

N1
1√
2
+N3

1√
2
+ 2F = 0 → N1 = N3 = −F ·

√
2

Pag. 273:

N̄1 = −
√
2 F

(
− 1√

2
î− 1√

2
ĵ + 0 k̂

)
R̄C = −RCx î+RCy ĵ +RCz k̂

N̄6 =
−
√
61

6
F

(
−4√
61

î+
6√
61

ĵ +
3√
61

k̂

)
N̄4 = −5

4
F

(
−4

5
î+ 0 ĵ +

3

5
k̂

)

Pag. 274:

F +
2

3
F + F −RCx = 0 → RCx =

8

3
F

Pag. 274:

RBx = RCx =
8

3
F RBy = RCy = 0
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4 Tecnica delle costruzioni meccaniche

Pag. 274:

N1 = N3 = −F
√
2 N2 =

5

2
F N4 = N5 = −5

4
F

Pag. 274:
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Figura 5.137: Diagramma di azione interna

Pag. 316:

Sy =

∫
Ω
x dA rispetto all’asse y (A.3)

Pag. 321: rimosso = 0 nelle due equazioni

Sy = xG ·A (A.30)

Sx = yG ·A (A.31)

Pag. 324: sottrazione delle aree al denominatore

yG =
A1 yG1 −A2 yG2

A1 −A2
(A.40)

xG =
A1 xG1 −A2 xG2

A1 −A2
(A.41)

Vigilio Fontanari, Tecnica delle costruzioni meccaniche.
Fondamenti di meccanica e analisi strutturale. Volume I
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