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Nel presente volume vengono presentati in forma estesa e rigorosa i
principi della Meccanica dei corpi rigidi, il cui apprendimento richiede
solo le conoscenze di base della Fisica, studiata nella Scuola Superiore.
La quasi totalità delle applicazioni, degli esempi e degli esercizi
presentati si riferisce all’analisi del movimento e degli stati di sforzo
nel corpo umano. Le applicazioni svolte con Matlab e Simulink
richiedono una conoscenza elementare di programmazione in questi
ambienti. Nel testo si privilegia l’approccio applicativo, perché la
materia rimanga viva nella successiva vita professionale del lettore. Il
testo si rivolge principalmente agli studenti dei Corsi di Biomeccanica,
professati nei Corsi di Studio di base in Bioingegneria, in Scienze
Motorie e nelle Scuole di Specializzazione in Ortopedia. Per l’estensione
della materia trattata e per le applicazioni, il testo può essere utilmente
adottato anche nei Corsi di Laurea specialistica in Bioingegneria.


