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Differenziale del lavoro per traslazioni rigide
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Essendo il moto una traslazione rigida, ~uO = ~ua = ~uc

L = ~Fa · ~ua + ~Fc · ~uc = (~Fa + ~Fc) · ~uO = (
∑

~F) · ~uO

dL = (
∑

~F) · d~uO
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Equazioni cardinali della statica e lavoro delle forze attive
Caso della traslazione rigida

∑
~F = 0 ⇐⇒ dL = 0, ∀d~u0

(
∑~F risultante delle forze attive, dL differenziale del lavoro delle forze attive per

una generica traslazione rigida ~uO.)
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Equazioni cardinali della statica e lavoro delle forze attive
Caso generale 2D: Principio di lavori virtuali

equilibrio alla traslazione equilibrio alla rotazione

∑
~F = ~0

∑
M = 0

dL = 0, ∀d~uR

dL differenziale del lavoro delle forze attive per una generica roto-traslazione
rigida ~uR.
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Principio di lavori virtuali
PLV

dL = 0, ∀d~uR

dL è differenziale del lavoro delle forze attive per una generica roto-traslazione
rigida ~uR:

dL =
∑

~F · d~uO +
∑

MO dθ

Dove la traslazione rigida è scomposta in una traslazione rigida d~uO ed in una
rotazione attorno al punto O.
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