CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 3 Es.N.035 CONGRUENZA Nome: Es.N.035
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Matrice di congruenza Soluzione del sistema
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Svolgere I'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 - By riferimento locale asta YZ con origine in Y.

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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MECCANISMO Nome: Es.N.035 SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.035

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = -0 Uccp =0 Ugge = -20 Ugga = -20 Ugpp = -0 Upar = -0 Ugee = -20
Vasg = 0 Veep =0 Vegr =0 Veea =0 Verp = 0 Vanr = 20 Voee = 0
$ans =-0/b bccp = 0b beer = -0/b boea=-0/b e =0/b Gpar = 0lb boee =-0lb

Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 035



CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 3 Es.N.036
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Svolgere I'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 - By riferimento locale asta YZ con origine in Y.

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

CONGRUENZA Nome: Es.N.036
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Matrice di congruenza Soluzione del sistema

[6cb Ves Oeab] [deeb]
uF[ 2 0 1 ] ) -1/2
Vg L 2 1 0 Veg | = | 1

¢EBb 1

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 036



MECCANISMO Nome: Es.N.036
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Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

Es.N.036

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upap = O Ugep =0 Uger = 1/28
Vass = 1/20 Veep = 0 Vege = 0
Opng =-1/20/b  oep =1/20/b e = -1/20/b

Ugge =0

Veee = 0
Poue = 1125/

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Ugga =0
Voea =0

o = -1/28/b

Upey = 1/25
Vegg = 8
Preg = 1125/

Uggp = 1/28
Vggp = 1/28
$gsp = 1/23/b
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CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 3 Es.N.037
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Svolgere I'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 - By riferimento locale asta YZ con origine in Y.

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

CONGRUENZA Nome:

Es.N.037
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Matrice di congruenza
[¢Fb uCD ¢CDb]

ul[2 1 o
vwel2 o 1

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Soluzione del sistema

[6cob]
0.b 172
Upp | =] 1
beob] | 1
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MECCANISMO Nome: Es.N.037 SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.037

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Ucep = -20 Uppg = -0 Upac =0 Uggp = -0 Ueee = 0 Uces =0
Vang = -20 Veep = -0 Vppe = -0 Vaac = -20 Vggp = -20 Vere = 0 Veeg = -0
$ans =00 bccp =-0/b $ppe = -0/b Ganc =0/b $pap = 0/b Grre = -0/b $oce =0/

Meccanismo n.1 7
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 03



CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 3 Es.N.038
y.v.V.q
A\
D c
1 T i
b
i | A
E
b
% G
T B
K\ t t t
¢,W/ b X,u,H,p

Svolgere I'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 - By riferimento locale asta YZ con origine in Y.

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

CONGRUENZA Nome:

Es.N.038

Matrice di congruenza
[¢Gb VAE ¢AEb]

wl-2 0 -1
vel2 1 1

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Soluzione del sistema

[9aeb]
dsb -1/2
Vae | = 0
dach 1

038



MECCANISMO Nome: Es.N.038 SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.038

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upnag = 0 Ucca = 20 Uppe = 0 Uccr =0 Ugee = 0 Ugga =0 Uppc =0
Vang = -0 Veea = -0 Vppe = -2 Veer = -0 Veee = 0 Vega = -20 Vppc = -20
$ans =-0/b b =-0lb $ppe = 0/b Gccr = 0lb boeg =-0/b  gea =0/ dppc = db

Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 038



CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 3 Es.N.039
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Svolgere I'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 - By riferimento locale asta YZ con origine in Y.

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

CONGRUENZA Nome:

Es.N.039

Matrice di congruenza
[¢Cb UAF ¢AFb]

vg[-2 0 -1
uwl2 1 o

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Soluzione del sistema

[6¢b]
bb 172
U | = | 1
Pacb 1
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MECCANISMO Nome: Es.N.039 SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.039

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Uccp =0 Uggr = O Ugea =0 Uepp = O Upar = 20 Usee = 0
Vang = -0 Veep =0 Vegr = -28 Voen = 20 Verp = -0 Vanr = -0 Voee = -20
$ans =-0/b bccp = 0b beer =-0/b boea=-0/b e =0/b Gpar = 0lb boee =-0lb

Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 039



CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 3 Es.N.040 CONGRUENZA Nome: Es.N.040
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Svolgere I'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 - By riferimento locale asta YZ con origine in Y.

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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MECCANISMO Nome:

Es.N.040

Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

Es.N.040

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = -1/20 Ueep =0 Uger =0

Vasg = -0 Veep = 0 Veer = -1/20
Opa =120 ey =125 orp = -1/250b
Ugee =0

Voee = -0

Ooce = -1/25/b

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Ugea =0
Voea = -0
dgoa = -1/208/b

Uggg = -0
Vegg = -1/28
$ees = 1/20/b

Uggp = -1/28
Vggp = -1/20
$gsp = 1/23/b

040





