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5.8.1 Momento delle quantità di moto per un sistema rigido . . . . . 80
5.8.2 Derivata del momento delle quantità di moto . . . . . . . . . . 82
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9.3.4 Stabilità dell’equilibrio in senso statico . . . . . . . . . . . . . . 135
9.3.5 Esempio . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 138
9.3.6 Calcolo delle reazioni vincolari mediante il principio dei lavori

virtuali . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 139
9.3.7 Diagramma di biforcazione . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 140

9.4 Equazioni cardinali della statica . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 142
9.4.1 Tecnica dello svincolamento . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 144
9.4.2 Equilibrio in presenza di vincoli non lisci . . . . . . . . . . . . . 146
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