CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 5 Es.N.035
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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.035

Matrice di congruenza

[Vo dob by b bb ¢EDb]
vw[1 3 3 -1 1

v |1 1 1 o0 o
wlo o 2 2 o0
Vel O 0O 0 -4 -4

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Soluzione del sistema

Vo
dob
dub
d5b
deob

[6eob]

035



MECCANISMO Nome: Es.N.035 SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.035

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = -0 Uggc = -0 Ugep = -0 Uppg = -0 Uggr = -0 Uge = -1/28
Vasg = 0 Vgac = 0 Veep =0 Vppe = 0 Vegr = 0 Veeg =0
Gans =0 Pgac =0 bcep =0 $ppe =0 Geer = -1/20/0 dgeg = -1/20/b
\ Ugen = 0 Upyy = 1/20 Uy =9 Uy =90 Uy = O Uym=9
M ! Voo =0 Vi = 0 vy, =0 Vi =0 Vi =0 V=0
L K 3 boon =-1/28b ¢y =-1/20/b ¢y, =0 ¢ =0 b =0 =0
Uywn = O Uyno = 1/20 Ugop =0 Uppp = -1/20
Vymn = 0 Vno = 0 Voop = 0 Vppa =0
Oywn = -1/28/b dypo =-1/20/b Goop =-1/20/0  dpps = -1/20/b
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Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 035



CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 5 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

Matrice di congruenza
[¢Cb ¢EDb ¢IJb ¢MLb]
u [1 1 3 3
v |0 -2 -2 o0
Ugl O 0 -4 -4

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Soluzione del sistema

[6y.b]
dcb -1
b | _ | 1
oo | | 1
b b 1

036



MECCANISMO Nome:

Es.N.036

SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Uggc = 0 Ucep =0
Vaag =0 Vgge = 1/28 Veep =0
Opng =-1/20/b  Pgpc =-1/123lb ¢ = -1/208/b

Ugen = 0 Uy = 0 uy=0

Veen = -0 Vi = -0 Vy; =-3
boen=0 by =0 ¢y =-1/23/b
Uywn = 0 Unno =0 Uoop =0
Vin = O Vano =0 Voop =0
duwn =0 buno =0 $oop =0

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Uppe =0
=-1/2%

VbpE

Oope = -1/28/b

Uy =0

Vi = -1/28
¢3¢ = -1/23/b
Uppy = 0

Vepa = 0

bppa =0

Uggr = 0
Vegr = -0
beer =0

Uy = 0
Vi = 0
i = -1/23/b

Uprg = 0
Veeg = -0
bree =0

Uwm=0

Viw = 128
b m = -1/20/b

036



CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 5 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

N
Mo
K J
N H
(0] G
P F
E
A C D

Matrice di congruenza
[¢Kb bub Oy b ¢EDb]
u, [1 1 o0 o0
v. |0 2 o -2
Ugl O 4 -4 0

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Soluzione del sistema

[$eob]
b, b 1
¢|Jb — -1
dub | | 1
bepb 1

037



MECCANISMO Nome:

Es.N.037

SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

Es.N.037
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A B

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Uggc = 0 Ucep =0
Vaag =0 Vgge = 1/28 Veep =0
Opng =-1/20/b  Pgpc =-1/123lb ¢ = -1/208/b

Ugen = 0 Uy = 0 uy=0

Veen = -0 Vi = -0 Vy; =-3
boen=0 by =0 ¢y =-1/23/b
Uywn = 0 Unno =0 Uoop =0
Vin = O Vano =0 Voop =0
duwn =0 buno =0 $oop =0

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Uppe =0
=-1/2%

VbpE

Oope = -1/28/b

Uy =0

Vi = -1/28
¢3¢ = -1/23/b
Uppy = 0

Vepa = 0

bppa =0

Uggr = 0
Vegr = -0
beer =0

Uy = 0
Vi = 0
i = -1/23/b

Uprg = 0
Veeg = -0
bree =0

Uwm=0

Viw = 128
b m = -1/20/b

037



CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 5 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

N
Mo
K J
N H
(0] G
P F
E
A C D

Matrice di congruenza
[¢Kb bub Oy b ¢EDb]
u.[4 4 0 o0
v. |0 2 o -2
Ugl O 4 -4 0

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Soluzione del sistema

[$eob]
b, b 1
¢|Jb — -1
dub | | 1
bepb 1

038



MECCANISMO Nome:

Es.N.038

SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

Es.N.038

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Uggc = 0 Ucep =0
Vaag =0 Vgge = 1/28 Veep =0
Opng =-1/20/b  Pgpc =-1/123lb ¢ = -1/208/b

Ugen = 0 Uy = 0 uy=0

Veen = -0 Vi = -0 Vy; =-3
boen=0 by =0 ¢y =-1/23/b
Uywn = 0 Unno =0 Uoop =0
Vin = O Vano =0 Voop =0
duwn =0 buno =0 $oop =0

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Uppe =0
=-1/2%

VbpE

Oope = -1/28/b

Uy =0

Vi = -1/28
¢3¢ = -1/23/b
Uppy = 0

Vepa = 0

bppa =0

Uggr = 0
Vegr = -0
beer =0

Uy = 0
Vi = 0
i = -1/23/b

Uprg = 0
Veeg = -0
bree =0

Uwm=0

Viw = 128
b m = -1/20/b

038



CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 5 Es.N.039 CONGRUENZA Nome: Es.N.039
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Matrice di congruenza Soluzione del sistema
[0cD Oeob Db ) b] [6y.b]
b v [3 0 3 0 b 1
ve|l 0 4 4 o0 b | _ | 2
Ugl O 0 -4 -4 ¢,b -1
dmb 1
T E
A B C D
T
¢,W/ b b b b X,u,H,p
Xag  Xep  Xgr Xen Xy XL Xun  Xop
Xsc  Xpe  Xre Xy X3k Xm  Xno  Xpa

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 039



MECCANISMO Nome: Es.N.039
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Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

Es.N.039

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = -0 Uggc = -0 Uep = -0
Vasg = 0 Vgac = 0 Veep =0
$ang =0 $pac =0 $ocp =0
Ugey =0 Uy, = 1/28 u,=29
Veen = 0 Vi =0 Viy=0

Gogy =-1/23lb ¢, =-1/28b  ¢,,=0
Uywn = O Uyno = 1/20 Ugop =0

Vymn = 0 Vno = 0 Voop = 0

Oy = -1/28/0  dypo = -1/280  dogp = -1/28/b

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Uppe = -0
Vppe = 0

$ope =0

Uy =90

Vi =0

¢ =0

Uppp = -1/20
Vepa = 0

dppa = -1/20/b

Uggr = -0
Vegr = 0
e = -1/20/b
Uy = O
Vi = 0
b =0

Uppg = -1/25
Verg =0

Orrg = -1/208/b
Uym=9

Vum =0
=0

039



CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 5 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

M
L K J
N H
%
o} G
P F
E
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Matrice di congruenza Soluzione del sistema
[dob dub dub deob] [#eob]
v, [3 3 1 1 dob -1
u, | 0 2 2 o0 dub| | 1
Vel O 0 -4 -4 ob || 1
Peob 1

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

040



MECCANISMO Nome: Es.N.040 SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.040

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = -0 Uggc = -0 Ugep = -0 Uppg = -0 Uggr = -0 Uge = -1/28
Vasg = 0 Vgac = 0 Veep =0 Vppe = 0 Vegr = 0 Veeg =0
Gans =0 Pgac =0 bcep =0 $ppe =0 Geer = -1/20/0 dgeg = -1/20/b
Ugen = 0 Upyy = 1/20 Uy =9 Uy =90 Uy = O Uym=9
M ! Voo =0 Vi = 0 vy, =0 Vi =0 Vi =0 V=0
L K 3 boon =-1/28b ¢y =-1/20/b ¢y, =0 ¢ =0 b =0 =0
Uywn = O Uyno = 1/20 Ugop =0 Uppp = -1/20
Vymn = 0 Vno = 0 Voop = 0 Vppa =0
Oywn = -1/28/b dypo =-1/20/b Goop =-1/20/0  dpps = -1/20/b
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Meccanismo n.1 4
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano O O



CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 5 Es.N.041
y,v,\V,q N
|
1 M
L K J
b
+ N H
b
Y
(0] G o
b
1 P F
b
D
T E
A B C
N
T
¢,W/ b b b X,u,H,p
XaB Xep  Xgr Xen Xy XL Xun  Xop
Xsc  Xpe  Xre Xy X3k Xim Xno  Xpa

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.041

Matrice di congruenza
[¢ob dmb d;0 ¢'EDb]
vw[3 3 -1 4
u| 0 2 2 0
vel 4 4 O 0

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Soluzione del sistema

dob
O b
¢|Jb
Peob

[6eob]

-1
1
-1
1

041



MECCANISMO Nome: Es.N.041 SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.041

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = -0 Uggc = -0 Ugep = -0 Uppg = -0 Uggr = -0 Uge = -1/28
Vasg = 0 Vgac = 0 Veep =0 Vppe = 0 Vegr = 0 Veeg =0
Gans =0 Pgac =0 bcep =0 $ppe =0 Geer = -1/20/0 dgeg = -1/20/b
\ Ugen = 0 Upyy = 1/20 Uy =9 Uy =90 Uy = O Uym=9
M ! Voo =0 Vi = 0 vy, =0 Vi =0 Vi =0 V=0
L K 3 boon =-1/28b ¢y =-1/20/b ¢y, =0 ¢ =0 b =0 =0
Uywn = O Uyno = 1/20 Ugop =0 Uppp = -1/20
Vymn = 0 Vno = 0 Voop = 0 Vppa =0
Oywn = -1/28/b dypo =-1/20/b Goop =-1/20/0  dpps = -1/20/b
7
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Meccanismo n.1 4 1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano O



CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 5 Es.N.042
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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.042

Matrice di congruenza

[ Vo ®wb dub ¢ob deob]
ve[1 2 2 2 =2
u,| 0 2 2 0 0
v, 1 2 0 2 0

K

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Soluzione del sistema

[dob deob]
Vo 2 -2
b 0o 1
¢ | =10 -1
dob 1 0
deob 0o 1

042



MECCANISMO Nome:

Meccanismo n.1

Meccanismo n.2

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

N
M
K\
Z
G
c
\B\E
A
N
N
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K J
v
G
c
A D

SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.042
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Meccanismo n.1

Upag =0 Uggc = 0 Ucep =0 Uppe =0 Uger = 0 Ueeg = 0

Vans = O Vggce = 1/28 Veep =0 Vppe = -1/28 Vegr = -8 Verg = -0

Opng = -1/20/b g = -1/20/b  Gcep =-1/20b Pppe = -1/20/b $eer =0 e =0

Ugn =0 Uy =0 Uy =0 Uy =0 Uy =0 uwm=0

Vggy = -0 Vi = -0 V; = -0 Vi = -1/28 Vi =0 Vim = 1/28
oo =0 =0 ¢, = -1/28/b by =-1/120/b by =-1/120b ¢, = -1/20/b
Uyn = 0 Unno = 0 Uoop =0 Uppa =0

Vi = O Vino = O Voop =0 Vopa = 0

buwn =0 b\no =0 boop =0 bppa =0

Meccanismo n.2

Unap = -0 Uggc = -0 Ugep = -0 Uppg = -0 Uggr = -0 Uge = -1/28
Vasg = 0 Vgac = 0 Veep =0 Vppe = 0 Vegr = 0 Veeg = 0

Gans =0 $aec =0 Pecp =0 Pppe =0 bger =-1/20/b e = -1/20/0
Ugen =0 Uy = 1/20 u, =9 Uk =8 Uy, =8 Uyy=98

Veen = 0 Vi =0 V3 =0 Vi =0 Vi = 0 Vum =0

bgen =-1/23b ¢y, =-1/23/b ¢y, =0 by =0 b =0 ¢ =0

Uyun = O Uno = 1/28 Ugop =0 Uppp = -1/28

Vymn = 0 Vno = 0 Voop = 0 Vppa =0

Oy = -1/23/b

Ouno = ~1/28/b

doop = -1/28/b

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Oppp = -1/280b

042



CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 5 Es.N.043
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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.043

Matrice di congruenza

[ Ve
Vp 1
u, 0
A 1
Ug| O
Vg L O

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

¢Pb ¢MLb ¢IJb q)EDb uBC]

3
-2

o O -

3

[ S TSN

-1
1
0
4
-4

-1
0
0
0
-4

0

O OO

I

Soluzione del sistema

[Ugc]

Ve 0
deb -1/8
dwb | _ [1/8
b | |-3/8
beob 3/8
Uge 1

043



MECCANISMO Nome: Es.N.043 SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.043

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Unap = -1/98 Uggc = -0 Ugep = -0 Uppg = -0 Uggr = -0 Uge = -2/38
Vane =0 Vggc = 0 Veep = 0 Vppe =0 Vegr = 0 Verg =0
Gans =0 Pgac =0 bcep =0 $ppe =0 Geer = -1/30/0 Pgeg = -1/30/b
N Uggy = -1/30 Uy, =0 u,, = 1/3% Uy, = 1/38 U = 1/30 u, v =1/3%
M ! Ve =0 Vi = 0 vy, =0 Vi =0 Vi =0 V=0
L K 3 boon =-1/30lb by, =-1/30b ¢, =0 ¢k =0 b =0 dum=0
Uywn = 1/30 Uyno = 2/90 Ugop = 1/98 Uppa =0
Vawn = 0 Vano =0 Voop =0 Vepa = 0
Oyn = -1/90/b o =-1/98b oop = -1/93/b P, = -1/98/b
N H 0
(¢] G
%
P F
D
—
= E
A B C
N

Meccanismo n.1 4
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano O 3



CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 5 Es.N.044
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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.044

Matrice di congruenza

[ Ve
Vp 1
u, 0
A 1
Ug| O
Vg L O

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

¢Pb ¢MLb ¢IJb q)EDb VDC]

3
-2

o O -

3

[ S TSN

-1
1
0
4
-4

-1
0
0
0
-4

0

0
0
0
1

J
N H
(6] G
P F

11

L1 E

Soluzione del sistema

Vp
bpb
O b
¢b
bepb

Vbe

[Voc]
-1/8
0
1/8
-1/8
3/8
1

044



MECCANISMO Nome: Es.N.044
N
M |
L
N H %
o] G
Z
P F
11
L1} E
A B

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

SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.044
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = 0 Uggc =0 Ugep =0 Uppe =0 Uggr = 0 Uprg = 0
Vasg = 0 Vgge = -20 Veep = -50 Vppe =0 Veer = -38 Veeg = -30
Gpnp = -38/0 $ggc = -30/b deep = -38/b dpoe = -35/b beer =0 brec =0
Ugen = 0 Uy = 0 uy=0 Uy =0 Uy = 0 uwm=0
Voen = =38 Vi = -3 vy =-33 Vi = -20 Vi, = -0 Vum =0
boen=0 by =0 ¢y =-0/b $9¢ = -0/b b = -0/b b v =-0b
Uywn = 0 Unno =0 Uoop =0 Upps = 0

Vin = O Vano =0 Voop =0 Vppa =8

duwn =0 buno =0 $oop =0 bppa =0

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 5 Es.N.045
y,v,\V,q N\
|
1 M
L K
b
+ N H 0
b
T (0] G
b
%
1 P F
b
C
T E
A B
N
T
¢,W/ b b X,u,H,p
XaB Xep  Xgr Xen Xy XL Xun  Xop
Xsc  Xpe  Xre Xy X3k Xim Xno  Xpa

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.045

Matrice di congruenza

[ Ve
Ve 1
u, 0
Ug| O
V, 1

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

¢Pb ¢MLb ¢IJb ¢EDb]

2
-2
0
2

2

1
4
2

-2
1
4
0

-2
0
0
0

Soluzione del sistema

Vp
bpb
O b
¢b
bepb

[6cob]
2
0
1
-1
1

045



MECCANISMO Nome: Es.N.045 SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.045

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = 0 Uggc =0 Ugep =0 Uppe =0 Uggr = 0 Uprg = 0
Vasg = 0 Vgge = 1/23 Veep = 0 Vope = -1/23 Vegr = -0 Veeg = -0
Opng =-1/20/b  Pgpc =-1/128lb  Gocp =-1/20/b  Gppe =-1/20/b G =0 brec =0
\ Ugen =0 Uy =0 u,=0 Uy =0 Uy =0 u,u=0
M I Vggy = -0 Vi = -0 V,;=-0 Vi = -1/28 Vi =0 Vi =128
L « \\ doon =0 =0 ¢,, = -1/23/b Gy =-1/20/b  dy =-1/28b = -1/20/b
Uy = 0 Uyno =0 Ugop =0 Uppy = 0
Vi = O Vino = 0 Voop = 0 Vepa = 0
Ouwm =0 Oano =0 $oop =0 Pppa =0
N H 0
(¢] G
%
P F
C
E
A B \&\
N

Meccanismo n.1 4
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