
Es.N.035CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 2

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

ϕ,W b

A
B

CD

xAB xBC xCD xDA

Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Rappresentare schema della struttura e matrice di congruenza.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Es.N.035CONGRUENZA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 035

A
B

C
D

Matrice di congruenza
ϕAb uAB vCD ϕDCb

vC 1 0 1 1
uBA 0 1 0 -2
vBA 0 0 -1 -1

Soluzione del sistema
ϕDCb

ϕAb 0
uAB 2
vCD -1

=

ϕDCb 1



Es.N.035MECCANISMO Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

A
B

CD

Meccanismo n.1

Es.N.035SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 035

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = -δ
vAAB = 0
ϕAAB = 0

uBBC = -δ
vBBC = 0
ϕBBC = -1/2δ/b

uCCD = 0
vCCD = -1/2δ
ϕCCD = -1/2δ/b

uDDA = 0
vDDA = 0
ϕDDA = 0



Es.N.036CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 2

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

ϕ,W b

A
B

CD

xAB xBC xCD xDA

Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Rappresentare schema della struttura e matrice di congruenza.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Es.N.036CONGRUENZA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 036

A
B

C
D

Matrice di congruenza
ϕAb uAB ϕDCb uDA

vC 1 0 1 0
uBA 0 1 -2 -1
vBA 0 0 -1 0

Soluzione del sistema
uDA

ϕAb 0
uAB 1

ϕDCb 0
=

uDA 1



Es.N.036MECCANISMO Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

A
B

CD

Meccanismo n.1

Es.N.036SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 036

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = -δ
vAAB = 0
ϕAAB = 0

uBBC = -δ
vBBC = 0
ϕBBC = 0

uCCD = -δ
vCCD = 0
ϕCCD = 0

uDDA = 0
vDDA = 0
ϕDDA = 0



Es.N.037CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 2

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

ϕ,W b

A
B

CD

xAB xBC xCD xDA

Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Rappresentare schema della struttura e matrice di congruenza.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Es.N.037CONGRUENZA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 037

A
B

C
D

Matrice di congruenza
ϕAb uAB ϕADb ϕDCb

vC 1 0 1 1
uBA 0 1 0 -2
vBA 0 0 -1 -1

Soluzione del sistema
ϕDCb

ϕAb 0
uAB 2

ϕADb -1
=

ϕDCb 1



Es.N.037MECCANISMO Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

A
B

CD

Meccanismo n.1

Es.N.037SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 037

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = -δ
vAAB = 0
ϕAAB = 0

uBBC = -δ
vBBC = 0
ϕBBC = 0

uCCD = -δ
vCCD = 0
ϕCCD = 0

uDDA = -δ
vDDA = 0
ϕDDA = 1/2δ/b



Es.N.038CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 2

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

ϕ,W b

A
B

C
D

xAB xBC xCD xDA

Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Rappresentare schema della struttura e matrice di congruenza.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Es.N.038CONGRUENZA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 038

A
B

C
D

Matrice di congruenza
ϕAb uAB ϕDCb uCB

vC 1 0 1 0
uBA 0 1 -2 -1
vBA 0 0 -1 0

Soluzione del sistema
uCB

ϕAb 0
uAB 1

ϕDCb 0
=

uCB 1



Es.N.038MECCANISMO Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

A
B

C
D

Meccanismo n.1

Es.N.038SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 038

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = -δ
vAAB = 0
ϕAAB = 0

uBBC = -δ
vBBC = 0
ϕBBC = 0

uCCD = 0
vCCD = 0
ϕCCD = 0

uDDA = 0
vDDA = 0
ϕDDA = 0



Es.N.039CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 2

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

ϕ,W b

A
B

C
D

xAB xBC xCD xDA

Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Rappresentare schema della struttura e matrice di congruenza.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Es.N.039CONGRUENZA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 039

A
B

C
D

Matrice di congruenza
ϕAb uAB ϕDAb vCB

vC 1 0 1 0
uBA 0 1 -2 0
vBA 0 0 -1 -1

Soluzione del sistema
vCB

ϕAb 1
uAB -2

ϕDAb -1
=

vCB 1



Es.N.039MECCANISMO Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

A
B

C
D

Meccanismo n.1

Es.N.039SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 039

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = -2δ
vAAB = 0
ϕAAB = δ/b

uBBC = -2δ
vBBC = δ
ϕBBC = 0

uCCD = -2δ
vCCD = 0
ϕCCD = 0

uDDA = -2δ
vDDA = 0
ϕDDA = δ/b



Es.N.040CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 2

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

ϕ,W b

A
B

C
D

xAB xBC xCD xDA

Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Rappresentare schema della struttura e matrice di congruenza.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Es.N.040CONGRUENZA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 040

A
B

C
D

Matrice di congruenza
ϕAb uAB ϕDCb vCB

vC 1 0 1 0
uBA 0 1 -2 0
vBA 0 0 -1 -1

Soluzione del sistema
vCB

ϕAb 1
uAB -2

ϕDCb -1
=

vCB 1



Es.N.040MECCANISMO Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

A
B

C
D

Meccanismo n.1

Es.N.040SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 040

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = -2δ
vAAB = 0
ϕAAB = δ/b

uBBC = -2δ
vBBC = δ
ϕBBC = 0

uCCD = -2δ
vCCD = 0
ϕCCD = 0

uDDA = -2δ
vDDA = 0
ϕDDA = δ/b




