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La seconda edizione del testo di Meccanica Razionale che abbiamo concepito in vi-
sta del rinnovamento dell’organizzazione e dei contenuti dei corsi offerti dalle Facoltà di
Ingegneria è profondamente rivista e modificata rispetto alla precedente. Abbiamo ri-
scritto ampie sezioni e apportando innumerevoli aggiustamenti più marginali, al fine di
proporre un testo sempre più mirato alle necessità delle Facoltà di Ingegneria, dove il ruo-
lo della Meccanica Razionale non è solo quello di introdurre alla modellizzazione fisico-
matematica rigorosa, ma anche di propedeuticità all’insegnamento di specifiche applica-
zioni ingegneristiche. In particolare, ci è sembrata necessaria una trattazione che presenti
i concetti fondamentali a partire da esempi e problemi concreti, anche comuni ad altre
discipline, in vista di sinergie didattiche a volte favorite dalla presenza di corsi integrati.
Abbiamo cercato di dare al libro una impostazione il più possibile coerente con questa
finalità, soprattutto in alcune sezioni tradizionalmente caratterizzate da una trattazione
forse più astratta: dai vincoli al Principio dei lavori virtuali, dal Principio di d’Alembert
alla Meccanica Analitica.

Abbiamo però voluto anche mantenere la tradizionale e, a nostro parere, irrinuncia-
bile struttura ipotetico-deduttiva nello svolgimento delle argomentazioni, che fa ancora
della Meccanica Razionale un disciplina formalmente rigorosa. Sono perciò presenti di-
mostrazioni anche complesse, sia pure sempre motivate alla luce del contesto applicativo
nel quale si vanno a collocare.

Le nostre formazioni, così come le realtà didattiche in cui ci muoviamo, sono signifi-
cativamente diverse. Pur consapevoli che questo fatto avrebbe potuto costituire una dif-
ficoltà nella costruzione di una presentazione unitaria, abbiamo pensato che da un con-
fronto fra punti di vista non uniformi sarebbe nata una trattazione forse più stimolante e
meno prevedibile, con qualche elemento di originalità. Ci auguriamo che questa nostra
aspettativa si sia almeno in parte realizzata.

Vogliamo infine ringraziare tutti coloro che ci hanno aiutato con osservazioni e com-
menti, fra i quali in particolar modo Sandra Forte e Augusto Muracchini, che hanno anche
suggerito utili modifiche per eliminare carenze espositive.
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