
 

Nel primo caso: 

1 1F k x       1
1

1,5
0,075 7,5

20

F
x m cm

k
      

2 2F k x       2
2

0,5
0,025 2,5

20

F
x m cm

k
      

Da cui 1 2 0,075 0,025 0,10 10x x x m m cm         

F k x       1 2 2
0,10 10
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F FF
x m cm

k k


       

 

1 1F k x       1
1

1

2,5
0,025 2,5

100

F
x m cm

k
      

2 2F k x       
2

2

2,5
0,0125 1,25

200

F
x m cm

k
      

Da cui 1 2 0,025 0,0125 0,0375x x x m m        



F k x       
2,5

66,67
0,0375

F
k

x
  


 

Osserviamo che la relazione è:   

1 1F k x       1
1

1

F
x

k
      e      2 2F k x       

2

2

F
x

k
   

E   Allora     F k x       
F

x
k

     

Da cui   1 2x x x       e sostituendo:   
1 2

F F F

k k k
   e semplificando:   

1 2

1 1 1

k k k
   

Infatti sostituendo i dati ho che:  

1 2

1 1 1 1 1 3

100 200 200k k k
         

200
66,7

3
k    

 

1 0 19,7 16,5 3,2 0,032x x x cm m         

0,865(9,8)
265 /

0,032

F mg
k N m

x x
   
 

  

 

Il sistema è in equilibrio: le forze sono tre: la forza F1 della prima molla , la forza F2 della seconda molla e la 

forza peso P. 

1 2F F P       k x k x P         2k x P       
12

0,1
2 2(60)

P
x m

k
     



 

Le molle A e B si possono considerare come una sola molla, avente come coefficiente la somma dei 

coefficienti.  

2 2(30) 60 N/ mAB A Bk k k k k k         

E quest’unica molla si può considerare come un'unica molla avente  coefficiente: 

1 1 1 1 1 5

60 15 60AB Ck k k
         

60
12 /

5
k N m   

Quindi è come se la molla fosse unica: 
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Gli angoli adiacenti a F1 e F2 sono di 45° 
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l
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La forze equilibrante raddoppia perché inversamente proporzionali. 

 



 

 

 

 

a) Per l’equilibrio:  

sin30B AP P      gsin30 110(9,8)sin30 539B AP m N    

b) in caso di attrito: 

sin30 cos30B A AP P kP       

gsin30 cos30 110(9,8)sin30 0,3(110) cos30 259B A AP m km g g N      

 

 

a) Per l’equilibrio:  

e
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a) Per l’equilibrio:  
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Analizzo le forze sull’asse x e sull’asse y: (orizzontali e verticali) e imposto l’equilibrio: 
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 Il corpo non rimane in equilibrio perché la forza orizzontale è maggiore della forza di attrito. 

 

70(9,8) 686P mg     

Quindi sul piano agisce una forza attiva: | |

1,2
70(9,8) 228,7

3,6

h h
P P mg N

l l
      

Se  2 23,6 1,2 3,4 /b m s     

La Forza premente:   
3,4

70(9,8) 646,8
3,6

b b
P P mg N

l l
      

Oppure: 2 2 2 2

| | 686 228,7 646,8P P P N        



La forza di  attrito è:   0,7(646,8) 452,8a sF k P N    

 

Impostiamo l’equilibrio su di un piano inclinato, osservato che sul piano orizzontale agiscono la forza attiva, 

la forza di attrito e la forza equilibrante. Sul piano verticale agiscono la forza premente e la reazione del 

piano:  

La forza attiva e la forza premente non cambiano, l’unico parametro che cambia è il coefficiente di attrito: 

| | 0

648,8

s eP k R F

R P

  


 
   

228,7 (648,8) 35 0
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
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   
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
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
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
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Dati: h=9m, 85aF N ,   0,11sk    

Dato che:   0,7(646,8) 452,8a sF k P N      
85

772,7
0,11

R P N    

Dato il corpo è in equilibrio: 
| | 85aP F N         2 2 2 2

| | 85 772,7 779,5P P P N      

E quindi 
779,5

79,5
9,8

P
m Kg

g
    

Dato che : | |

h
P P

l
    

| |

9
779,5 82,5

85

h
l P m

P
    

 



 

Dati: K=400N/m ,  P=270N,  Ks=0,35  

 

| | 0s eP k R F

R P

  



   

sin 60 0
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sP k R k x

R P
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


   

270sin60 0,35(135) 400 0

cos60 270cos60 135

x

R P N

   

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  

270sin 60 0,35(135)
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cos60 270cos60 135

x m cm

R P N


   

   

 

Osserviamo che potevo ricavare subito l’allungamento e poi sostituire: 

sin 60 sin 60 cos60

cos60

s sP k R P k P
x

k k

R P

 
  

 

 

 

 

Dati m=800g, h=20cm, l=60cm,   K=35N/m, x=4cm  , Ks=0,121 

 

0,8(9,8) 7,84P mg N    



Quindi sul piano agisce una forza attiva: | |

0,2
7,84 2,61

0,6

h
P P N

l
     

Se  2 20,6 0,2 0,57 /b m s     

La Forza premente:   
0,57

0,8(9,8) 7,39
0,6

b
P P N

l
     

Oppure: 2 2 2 2

| | 7,84 2,61 6,91P P P N        

La forza elastica  è:   35(0,04) 1,4eF k x N     

Dato che la forza premente è:  6,91 1,4 5,51eR P F N      

Abbiamo che:  0,121(5,51) 0,67a sF k R N    

 

Impostiamo l’equilibrio su di un piano inclinato, osservato che sul piano orizzontale agiscono la forza attiva, 

la forza di attrito e la forza equilibrante. Sul piano verticale agiscono la forza premente e la reazione del 

piano, e la forza elastica 

La forza attiva e la forza premente non cambiano, l’unico parametro che cambia è il coefficiente di attrito: 

 

| | 0

0

a

e

P F F

R F P

  


  
   

| | 2,61 0,67 1,94

6,91 1,4 5,51

a

e

F P F N

R P F N

    


    
  

 

 

 



Calcoliamo le componenti attivi e le forze prementi di A e B:  

12(9,8) 117,6A AP m g N     

|| sin30 117,6sin30 58,8A AP m g N    

cos30 117,6cos30 101,8A AP m g N     

 

8(9,8) 78,4B BP m g N     

B|| sin60 78,4sin60 67,9BP m g N    

cos60 78,4cos60 39,2B BP m g N     

0,45(39,2) 17,64aB sB BF k P N     

a) Dato che   
|| B||AP P  in sistema non è in equilibro ma si muove verbo B 

b)    

Dato che la forza Risultante che agisce (dalla parte di B) sul piano è :  
|| ||A 67,9 58,8 9,1BF P P N      

Il sistema è in equilibrio perché:  
|| ||aB B AF P P   

c)  (prendo come verso positivo il verso di A) 

||A || 0B BaP P P       
||sin30 0A B Bam g P P        

||sin30A B Bam g P P       

|| 67,9 17,64
17,5

sin30 4,9

B Ba

A

P P
m kg

g

 
    

d)  (prendo come verso positivo il verso dib) 

|| ||A 0B BaP P P       
||sin30 0A B Bam g P P         

||sin30A B Bam g P P       

|| 67,9 17,64
10,3

sin30 4,9

B Ba

A

P P
m kg

g

 
    

 

P mg   30(9,8) 294P mg N    

P m g

P m g

  
      

0,2 0,01
294 2,3 3

30 9,81

m g
P P

m g

    
         

  
 

294 3P    



 

eF P     k x mg      
120(0,6)

7,34
9,81

k x
m kg

g


    

 

|| sin30 3(9,8)sin45 20,8eqF P mg N      

 

 

 

 

 

 




