CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 4 Es.N.035
y.v.V.q
N
T D
b
1 B H c
b
V. F
T E
A
K\ t t t
¢,w/ b X,u,H,p
XAB XCD XEC XCB XAF XEA

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.035

Matrice di congruenza
[¢Fb uAE ¢AEb]

wpl-2 1 -2
vwl2 0 1

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Soluzione del sistema

[9aeb]
o:b -1/2
Uy | = 1
dach 1

035



SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

Es.N.035

MECCANISMO Nome: Es.N.035
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Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
Upag = 0 Ucep = -0 Ugge = -20 Uccg = -0 Upar =0

Vane =0 Veep =0 Vege =0 Voes = 28 Vaar = 0
Oang = O/b becp =-0b  dgec =-0/b Pecs = 0/b Gpnr = 0/0

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Ugep = -20
Vega =0
¢EEA =-d/b

035



CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 4 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

% F

Matrice di congruenza
[¢Fb uDA ¢DAb:|

uel2 1 2
vel2 o0 1

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Soluzione del sistema

[#oab]
¢:b -1/2
Upp | = | -1
dpab 1

036



SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

Es.N.036

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
Uppg = 0 Ugge = 1/28 Uppe = 0

Vaag =0 Vggc =0 Vppe = 1/20
Qpng = -1/20/b g =-1/20/b e = 1/20/b

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Upap =9
Vaap =0

Opnp = -1/28/b

Uppr =0
Vppe = 1/28
dpoor = 1/23/b

Ugag = 1/25
Ve =0
Pone = 1125/

036



Es.N.037

CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 4 Es.N.037 CONGRUENZA Nome:
y,v,V,q c
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Matrice di congruenza Soluzione del sistema
[0eb upe docb] [#0eb]
1 & U [ 2 1 2 ] 0:b 172
A D F V7 vel-2 0 -1 Upe [ = 1
dpeb 1
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¢,w/ b b X,u,H,p
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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. 037

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano



MECCANISMO Nome: Es.N.037 SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.037

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Ugge = -0 Uppe = -2 Upap = 0 Uppe =0 Ugge = -0
Vang = -20 Vagc = 0 Vppe = -0 Vanp = -20 Vppr = -0 Vpge =0
$ans =00 $gpc = -0/b ooe = -0/b Ganp = 0/b $ppr = 0/b $gpe =-0/b

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



CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 4 Es.N.038
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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.038

Matrice di congruenza

Up
Vb

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

[ocb Ve 0ceb]

|
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Soluzione del sistema

deb
Ve

ceb

[6ceb]
-1/2
-1
1

038



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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uppg = 0 Ucep = 1/20 Ugee =0 Uecg = 1/20 Upar = 0 Ugga =0
Vaag = -1/20 Veep =0 Vege = -0 Veeg =0 Vaur = -1/20 Vega = -0
Qpng = -1/20/b  Gocp =-1/120/0 G = 1/20/b Occg =-1/20lb ¢, = 1/26/0 $eea = 1/20/b

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



Es.N.039

CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 4 Es.N.039 CONGRUENZA Nome:
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Matrice di congruenza Soluzione del sistema
D [0eb Vae Dach] [$acb]
1 7 uD[ 2 0 1 ] o:b 172
F vwl2 1 -2 ve | = | 1
dach 1
K\ t t
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XAB XCD XEC XCB XAF XEA

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

039

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano



MECCANISMO Nome:

Es.N.039

SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

Es.N.039

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upnag = 0 Uccp =0 Ugec = 0 Uccg = 20 Upar = O
i Veee = -20 Voes = -0 Vaar =0
O e =-0b $ecg =0/ O pne = 0/b

Vasg = 0 Veep =

$ans =00 bccp =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Ugen =0
Vega = -20
Geen =-0/b

039



CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 4 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

CONGRUENZA Nome:

Es.N.040

Matrice di congruenza
[¢Fb VDA ¢DAb:|

uel-2 0 -1
vel-2 1 -2

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Soluzione del sistema

[#oab]
¢:b -1/2
Voa | = 1
dpab 1

040



MECCANISMO Nome:

Es.N.040

SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

Es.N.040

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
Upag = 0 Uggc = 0 Uppe = -1/28 Upap =0

Vang = -0 Vgge = -1/20 Vppe = 0 Vaap = -0
P ang = -1/20/b gec = -1/28/b  §ppe = 1/25/b O pnp = -1/28/b

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Uppe = -1/25
Vopr =0
Pons = 11250

Upge = -0
Vgge = -1/20
$gge = 1/20/b

040





