
Es.N.035CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 5

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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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
E

F

G

H

I

JKL

M

N

O

P

Matrice di congruenza
vO ϕOb ϕMLb ϕIJb ϕEDb

vD 1 3 3 -1 -1
vL 1 1 1 0 0
uG 0 0 2 2 0
vAB 0 0 0 -4 -4

Soluzione del sistema
ϕEDb

vO 0
ϕOb -1
ϕMLb 1=
ϕIJb -1
ϕEDb 1



Es.N.035MECCANISMO Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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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 = 0

uCCD = -δ
vCCD = 0
ϕCCD = 0

uDDE = -δ
vDDE = 0
ϕDDE = 0

uEEF = -δ
vEEF = 0
ϕEEF = -1/2δ/b

uFFG = -1/2δ
vFFG = 0
ϕFFG = -1/2δ/b

uGGH = 0
vGGH = 0
ϕGGH = -1/2δ/b

uHHI = 1/2δ
vHHI = 0
ϕHHI = -1/2δ/b

uIIJ = δ
vIIJ = 0
ϕIIJ = 0

uJJK = δ
vJJK = 0
ϕJJK = 0

uKKL = δ
vKKL = 0
ϕKKL = 0

uLLM = δ
vLLM = 0
ϕLLM = 0

uMMN = δ
vMMN = 0
ϕMMN = -1/2δ/b

uNNO = 1/2δ
vNNO = 0
ϕNNO = -1/2δ/b

uOOP = 0
vOOP = 0
ϕOOP = -1/2δ/b

uPPA = -1/2δ
vPPA = 0
ϕPPA = -1/2δ/b



Es.N.036CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 5

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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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
E

F

G

H

I

JKL

M

N

O

P

Matrice di congruenza
ϕCb ϕEDb ϕIJb ϕMLb

uP -1 -1 3 3
vK 0 -2 -2 0
uAB 0 0 -4 -4

Soluzione del sistema
ϕMLb

ϕCb -1
ϕEDb 1
ϕIJb -1

=

ϕMLb 1



Es.N.036MECCANISMO Nome:

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

Es.N.036SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 036

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = δ
ϕAAB = -1/2δ/b

uBBC = 0
vBBC = 1/2δ
ϕBBC = -1/2δ/b

uCCD = 0
vCCD = 0
ϕCCD = -1/2δ/b

uDDE = 0
vDDE = -1/2δ
ϕDDE = -1/2δ/b

uEEF = 0
vEEF = -δ
ϕEEF = 0

uFFG = 0
vFFG = -δ
ϕFFG = 0

uGGH = 0
vGGH = -δ
ϕGGH = 0

uHHI = 0
vHHI = -δ
ϕHHI = 0

uIIJ = 0
vIIJ = -δ
ϕIIJ = -1/2δ/b

uJJK = 0
vJJK = -1/2δ
ϕJJK = -1/2δ/b

uKKL = 0
vKKL = 0
ϕKKL = -1/2δ/b

uLLM = 0
vLLM = 1/2δ
ϕLLM = -1/2δ/b

uMMN = 0
vMMN = δ
ϕMMN = 0

uNNO = 0
vNNO = δ
ϕNNO = 0

uOOP = 0
vOOP = δ
ϕOOP = 0

uPPA = 0
vPPA = δ
ϕPPA = 0



Es.N.037CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 5

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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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
E

F

G

H

I

JKL

M

N

O

P

Matrice di congruenza
ϕKb ϕIJb ϕMLb ϕEDb

uH 1 1 0 0
vC 0 -2 0 -2
uAB 0 4 -4 0

Soluzione del sistema
ϕEDb

ϕKb 1
ϕIJb -1
ϕMLb -1

=

ϕEDb 1



Es.N.037MECCANISMO Nome:

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

Es.N.037SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 037

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = δ
ϕAAB = -1/2δ/b

uBBC = 0
vBBC = 1/2δ
ϕBBC = -1/2δ/b

uCCD = 0
vCCD = 0
ϕCCD = -1/2δ/b

uDDE = 0
vDDE = -1/2δ
ϕDDE = -1/2δ/b

uEEF = 0
vEEF = -δ
ϕEEF = 0

uFFG = 0
vFFG = -δ
ϕFFG = 0

uGGH = 0
vGGH = -δ
ϕGGH = 0

uHHI = 0
vHHI = -δ
ϕHHI = 0

uIIJ = 0
vIIJ = -δ
ϕIIJ = -1/2δ/b

uJJK = 0
vJJK = -1/2δ
ϕJJK = -1/2δ/b

uKKL = 0
vKKL = 0
ϕKKL = -1/2δ/b

uLLM = 0
vLLM = 1/2δ
ϕLLM = -1/2δ/b

uMMN = 0
vMMN = δ
ϕMMN = 0

uNNO = 0
vNNO = δ
ϕNNO = 0

uOOP = 0
vOOP = δ
ϕOOP = 0

uPPA = 0
vPPA = δ
ϕPPA = 0



Es.N.038CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 5

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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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
E

F

G

H

I

JKL

M

N

O

P

Matrice di congruenza
ϕKb ϕIJb ϕMLb ϕEDb

uC 4 4 0 0
vC 0 -2 0 -2
uAB 0 4 -4 0

Soluzione del sistema
ϕEDb

ϕKb 1
ϕIJb -1
ϕMLb -1

=

ϕEDb 1



Es.N.038MECCANISMO Nome:

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

Es.N.038SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 038

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = δ
ϕAAB = -1/2δ/b

uBBC = 0
vBBC = 1/2δ
ϕBBC = -1/2δ/b

uCCD = 0
vCCD = 0
ϕCCD = -1/2δ/b

uDDE = 0
vDDE = -1/2δ
ϕDDE = -1/2δ/b

uEEF = 0
vEEF = -δ
ϕEEF = 0

uFFG = 0
vFFG = -δ
ϕFFG = 0

uGGH = 0
vGGH = -δ
ϕGGH = 0

uHHI = 0
vHHI = -δ
ϕHHI = 0

uIIJ = 0
vIIJ = -δ
ϕIIJ = -1/2δ/b

uJJK = 0
vJJK = -1/2δ
ϕJJK = -1/2δ/b

uKKL = 0
vKKL = 0
ϕKKL = -1/2δ/b

uLLM = 0
vLLM = 1/2δ
ϕLLM = -1/2δ/b

uMMN = 0
vMMN = δ
ϕMMN = 0

uNNO = 0
vNNO = δ
ϕNNO = 0

uOOP = 0
vOOP = δ
ϕOOP = 0

uPPA = 0
vPPA = δ
ϕPPA = 0



Es.N.039CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 5

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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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
E

F

G

H

I

JKL

M

N

O

P

Matrice di congruenza
ϕGb ϕEDb ϕIJb ϕMLb

vL -3 0 -3 0
vAB 0 -4 4 0
uAB 0 0 -4 -4

Soluzione del sistema
ϕMLb

ϕGb 1
ϕEDb -1
ϕIJb -1

=

ϕMLb 1



Es.N.039MECCANISMO Nome:

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

Es.N.039SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 039

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = -δ
vAAB = 0
ϕAAB = 0

uBBC = -δ
vBBC = 0
ϕBBC = 0

uCCD = -δ
vCCD = 0
ϕCCD = 0

uDDE = -δ
vDDE = 0
ϕDDE = 0

uEEF = -δ
vEEF = 0
ϕEEF = -1/2δ/b

uFFG = -1/2δ
vFFG = 0
ϕFFG = -1/2δ/b

uGGH = 0
vGGH = 0
ϕGGH = -1/2δ/b

uHHI = 1/2δ
vHHI = 0
ϕHHI = -1/2δ/b

uIIJ = δ
vIIJ = 0
ϕIIJ = 0

uJJK = δ
vJJK = 0
ϕJJK = 0

uKKL = δ
vKKL = 0
ϕKKL = 0

uLLM = δ
vLLM = 0
ϕLLM = 0

uMMN = δ
vMMN = 0
ϕMMN = -1/2δ/b

uNNO = 1/2δ
vNNO = 0
ϕNNO = -1/2δ/b

uOOP = 0
vOOP = 0
ϕOOP = -1/2δ/b

uPPA = -1/2δ
vPPA = 0
ϕPPA = -1/2δ/b



Es.N.040CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 5

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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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
E

F

G

H

I

JKL

M

N

O

P

Matrice di congruenza
ϕOb ϕMLb ϕIJb ϕEDb

vD 3 3 -1 -1
uG 0 2 2 0
vAB 0 0 -4 -4

Soluzione del sistema
ϕEDb

ϕOb -1
ϕMLb 1
ϕIJb -1

=

ϕEDb 1



Es.N.040MECCANISMO Nome:

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

Es.N.040SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 040

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = -δ
vAAB = 0
ϕAAB = 0

uBBC = -δ
vBBC = 0
ϕBBC = 0

uCCD = -δ
vCCD = 0
ϕCCD = 0

uDDE = -δ
vDDE = 0
ϕDDE = 0

uEEF = -δ
vEEF = 0
ϕEEF = -1/2δ/b

uFFG = -1/2δ
vFFG = 0
ϕFFG = -1/2δ/b

uGGH = 0
vGGH = 0
ϕGGH = -1/2δ/b

uHHI = 1/2δ
vHHI = 0
ϕHHI = -1/2δ/b

uIIJ = δ
vIIJ = 0
ϕIIJ = 0

uJJK = δ
vJJK = 0
ϕJJK = 0

uKKL = δ
vKKL = 0
ϕKKL = 0

uLLM = δ
vLLM = 0
ϕLLM = 0

uMMN = δ
vMMN = 0
ϕMMN = -1/2δ/b

uNNO = 1/2δ
vNNO = 0
ϕNNO = -1/2δ/b

uOOP = 0
vOOP = 0
ϕOOP = -1/2δ/b

uPPA = -1/2δ
vPPA = 0
ϕPPA = -1/2δ/b



Es.N.041CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 5

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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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.041CONGRUENZA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 041

A B C D
E

F

G

H

I

JKL

M

N

O

P

Matrice di congruenza
ϕOb ϕMLb ϕIJb ϕEDb

vD 3 3 -1 -1
uG 0 2 2 0
vG 4 4 0 0

Soluzione del sistema
ϕEDb

ϕOb -1
ϕMLb 1
ϕIJb -1

=

ϕEDb 1



Es.N.041MECCANISMO Nome:

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

Es.N.041SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 041

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = -δ
vAAB = 0
ϕAAB = 0

uBBC = -δ
vBBC = 0
ϕBBC = 0

uCCD = -δ
vCCD = 0
ϕCCD = 0

uDDE = -δ
vDDE = 0
ϕDDE = 0

uEEF = -δ
vEEF = 0
ϕEEF = -1/2δ/b

uFFG = -1/2δ
vFFG = 0
ϕFFG = -1/2δ/b

uGGH = 0
vGGH = 0
ϕGGH = -1/2δ/b

uHHI = 1/2δ
vHHI = 0
ϕHHI = -1/2δ/b

uIIJ = δ
vIIJ = 0
ϕIIJ = 0

uJJK = δ
vJJK = 0
ϕJJK = 0

uKKL = δ
vKKL = 0
ϕKKL = 0

uLLM = δ
vLLM = 0
ϕLLM = 0

uMMN = δ
vMMN = 0
ϕMMN = -1/2δ/b

uNNO = 1/2δ
vNNO = 0
ϕNNO = -1/2δ/b

uOOP = 0
vOOP = 0
ϕOOP = -1/2δ/b

uPPA = -1/2δ
vPPA = 0
ϕPPA = -1/2δ/b



Es.N.042CdSdC BG04 Analisi Cinematica Esempio 5

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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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.042CONGRUENZA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 042

A B C D
E

F

G

H

I

JKL

M

N

O

P

Matrice di congruenza
vO ϕMLb ϕIJb ϕOb ϕEDb

vC 1 2 -2 2 -2
uG 0 2 2 0 0
vK 1 2 0 2 0

Soluzione del sistema
ϕOb ϕEDb

vO -2 -2
ϕMLb 0 1
ϕIJb 0 -1=
ϕOb 1 0
ϕEDb 0 1



Es.N.042MECCANISMO Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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Meccanismo n.1
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Meccanismo n.2

Es.N.042SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 042

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Meccanismo n.1

uAAB = 0
vAAB = δ
ϕAAB = -1/2δ/b

uBBC = 0
vBBC = 1/2δ
ϕBBC = -1/2δ/b

uCCD = 0
vCCD = 0
ϕCCD = -1/2δ/b

uDDE = 0
vDDE = -1/2δ
ϕDDE = -1/2δ/b

uEEF = 0
vEEF = -δ
ϕEEF = 0

uFFG = 0
vFFG = -δ
ϕFFG = 0

uGGH = 0
vGGH = -δ
ϕGGH = 0

uHHI = 0
vHHI = -δ
ϕHHI = 0

uIIJ = 0
vIIJ = -δ
ϕIIJ = -1/2δ/b

uJJK = 0
vJJK = -1/2δ
ϕJJK = -1/2δ/b

uKKL = 0
vKKL = 0
ϕKKL = -1/2δ/b

uLLM = 0
vLLM = 1/2δ
ϕLLM = -1/2δ/b

uMMN = 0
vMMN = δ
ϕMMN = 0

uNNO = 0
vNNO = δ
ϕNNO = 0

uOOP = 0
vOOP = δ
ϕOOP = 0

uPPA = 0
vPPA = δ
ϕPPA = 0

Meccanismo n.2

uAAB = -δ
vAAB = 0
ϕAAB = 0

uBBC = -δ
vBBC = 0
ϕBBC = 0

uCCD = -δ
vCCD = 0
ϕCCD = 0

uDDE = -δ
vDDE = 0
ϕDDE = 0

uEEF = -δ
vEEF = 0
ϕEEF = -1/2δ/b

uFFG = -1/2δ
vFFG = 0
ϕFFG = -1/2δ/b

uGGH = 0
vGGH = 0
ϕGGH = -1/2δ/b

uHHI = 1/2δ
vHHI = 0
ϕHHI = -1/2δ/b

uIIJ = δ
vIIJ = 0
ϕIIJ = 0

uJJK = δ
vJJK = 0
ϕJJK = 0

uKKL = δ
vKKL = 0
ϕKKL = 0

uLLM = δ
vLLM = 0
ϕLLM = 0

uMMN = δ
vMMN = 0
ϕMMN = -1/2δ/b

uNNO = 1/2δ
vNNO = 0
ϕNNO = -1/2δ/b

uOOP = 0
vOOP = 0
ϕOOP = -1/2δ/b

uPPA = -1/2δ
vPPA = 0
ϕPPA = -1/2δ/b
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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.043CONGRUENZA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 043

A

B

C D
E

F

G

H

I

JKL

M

N

O

P

Matrice di congruenza
vP ϕPb ϕMLb ϕIJb ϕEDb uBC

vD 1 3 3 -1 -1 0
uH 0 -2 1 1 0 0
vL 1 1 1 0 0 0
uAB 0 0 4 4 0 1
vAB 0 0 0 -4 -4 0

Soluzione del sistema
uBC

vP 0
ϕPb -1/8
ϕMLb 1/8
ϕIJb -3/8

=

ϕEDb 3/8
uBC 1



Es.N.043MECCANISMO Nome:

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

Es.N.043SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 043

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = -1/9δ
vAAB = 0
ϕAAB = 0

uBBC = -δ
vBBC = 0
ϕBBC = 0

uCCD = -δ
vCCD = 0
ϕCCD = 0

uDDE = -δ
vDDE = 0
ϕDDE = 0

uEEF = -δ
vEEF = 0
ϕEEF = -1/3δ/b

uFFG = -2/3δ
vFFG = 0
ϕFFG = -1/3δ/b

uGGH = -1/3δ
vGGH = 0
ϕGGH = -1/3δ/b

uHHI = 0
vHHI = 0
ϕHHI = -1/3δ/b

uIIJ = 1/3δ
vIIJ = 0
ϕIIJ = 0

uJJK = 1/3δ
vJJK = 0
ϕJJK = 0

uKKL = 1/3δ
vKKL = 0
ϕKKL = 0

uLLM = 1/3δ
vLLM = 0
ϕLLM = 0

uMMN = 1/3δ
vMMN = 0
ϕMMN = -1/9δ/b

uNNO = 2/9δ
vNNO = 0
ϕNNO = -1/9δ/b

uOOP = 1/9δ
vOOP = 0
ϕOOP = -1/9δ/b

uPPA = 0
vPPA = 0
ϕPPA = -1/9δ/b
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P

xAB

xBC

xCD

xDE

xEF

xFG

xGH

xHI

xIJ

xJK

xKL

xLM

xMN

xNO

xOP

xPA

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.044CONGRUENZA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 044

A B C D
E

F

G

H

I

JKL

M

N

O

P

Matrice di congruenza
vP ϕPb ϕMLb ϕIJb ϕEDb vDC

vD 1 3 3 -1 -1 0
uH 0 -2 1 1 0 0
vL 1 1 1 0 0 0
uAB 0 0 4 4 0 0
vAB 0 0 0 -4 -4 1

Soluzione del sistema
vDC

vP -1/8
ϕPb 0
ϕMLb 1/8
ϕIJb -1/8

=

ϕEDb 3/8
vDC 1



Es.N.044MECCANISMO Nome:

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

Es.N.044SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 044

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = δ
ϕAAB = -3δ/b

uBBC = 0
vBBC = -2δ
ϕBBC = -3δ/b

uCCD = 0
vCCD = -5δ
ϕCCD = -3δ/b

uDDE = 0
vDDE = 0
ϕDDE = -3δ/b

uEEF = 0
vEEF = -3δ
ϕEEF = 0

uFFG = 0
vFFG = -3δ
ϕFFG = 0

uGGH = 0
vGGH = -3δ
ϕGGH = 0

uHHI = 0
vHHI = -3δ
ϕHHI = 0

uIIJ = 0
vIIJ = -3δ
ϕIIJ = -δ/b

uJJK = 0
vJJK = -2δ
ϕJJK = -δ/b

uKKL = 0
vKKL = -δ
ϕKKL = -δ/b

uLLM = 0
vLLM = 0
ϕLLM = -δ/b

uMMN = 0
vMMN = δ
ϕMMN = 0

uNNO = 0
vNNO = δ
ϕNNO = 0

uOOP = 0
vOOP = δ
ϕOOP = 0

uPPA = 0
vPPA = δ
ϕPPA = 0
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xBC

xCD

xDE

xEF

xFG

xGH

xHI

xIJ
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xKL

xLM
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xNO
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xPA

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.045CONGRUENZA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 045

A B C D
E

F

G

H

I

JKL

M

N

O

P

Matrice di congruenza
vP ϕPb ϕMLb ϕIJb ϕEDb

vC 1 2 2 -2 -2
uH 0 -2 1 1 0
uAB 0 0 4 4 0
vK 1 2 2 0 0

Soluzione del sistema
ϕEDb

vP -2
ϕPb 0
ϕMLb 1=
ϕIJb -1
ϕEDb 1
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@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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Meccanismo n.1

Es.N.045SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 045

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = δ
ϕAAB = -1/2δ/b

uBBC = 0
vBBC = 1/2δ
ϕBBC = -1/2δ/b

uCCD = 0
vCCD = 0
ϕCCD = -1/2δ/b

uDDE = 0
vDDE = -1/2δ
ϕDDE = -1/2δ/b

uEEF = 0
vEEF = -δ
ϕEEF = 0

uFFG = 0
vFFG = -δ
ϕFFG = 0

uGGH = 0
vGGH = -δ
ϕGGH = 0

uHHI = 0
vHHI = -δ
ϕHHI = 0

uIIJ = 0
vIIJ = -δ
ϕIIJ = -1/2δ/b

uJJK = 0
vJJK = -1/2δ
ϕJJK = -1/2δ/b

uKKL = 0
vKKL = 0
ϕKKL = -1/2δ/b

uLLM = 0
vLLM = 1/2δ
ϕLLM = -1/2δ/b

uMMN = 0
vMMN = δ
ϕMMN = 0

uNNO = 0
vNNO = δ
ϕNNO = 0

uOOP = 0
vOOP = δ
ϕOOP = 0

uPPA = 0
vPPA = δ
ϕPPA = 0


