CdSdC BGO05 Analisi Cinematica Esempio 6 Es.N.042 CONGRUENZA Allievo: Es.N.042
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Matrice di congruenza Soluzione del sistema
[VA bcgb Pgcb ¢BFb] [¢3Fb]
u|-1 0 -1 0 Vy -1
v |1 1 1 o0 bb| _ | O
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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 - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata. 42
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano O



MECCANISMO Allievo: Es.N.042 SPOSTAMENTI CINEMATICA Allievo: Es.N.042

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = -0 Uccp =0 Ugec = 0 Uppr =0 Ugep =9 Uccs =0 Ugge = -0
Vang = 0 Veep = O Vege = 20 Vppr =0 Veep = 0 Veeg = O Vggr = O
$ang =0 bccp =-0/b beec =-0lb $ppr = -0/b bgep = -0/b bccg =-0/b $ger = -0/b
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Meccanismo n.1 42
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano O



CdSdC BGO05 Analisi Cinematica Esempio 6 Es.N.043 CONGRUENZA Allievo: Es.N.043
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Matrice di congruenza Soluzione del sistema
[VF Gpeb depb ¢Esb] [¢EBb]
Ve 1 -1 -1 0 Ve 1
u; | -1 0 1 o0 dob | _ | O
Vege L O 1 1 -1 deob 1
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Xca Xpa 1 Piano Z
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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 - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata. 4
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano O 3



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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Ucca =0 Uppe = 0 Uggg = -0 Ugpe = -0 Uppa =0 Usep = 0
Vasg = 0 Veea =0 Vppe = O Veeg = O Vere =0 Vppa = O Veep = 28
$ans =00 bcca = 0/b $ppe = 0/b $eeg =00 brre =0 dopa = 0/b $gep = 0/b
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Meccanismo n.1 4
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano O 3



CdSdC BGO05 Analisi Cinematica Esempio 6 Es.N.044 CONGRUENZA Allievo: Es.N.044
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Matrice di congruenza Soluzione del sistema
[ U eob dpgh dgeb] [#geb]
Ve 1 0 o -1 Ug 1
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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 - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 044



SPOSTAMENTI CINEMATICA Allievo:

Es.N.044

MECCANISMO Allievo: Es.N.044
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Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
Upag = 0 Ucep = -0 Uppe = 0 Ueea = 0 Upap = 0

Vang = 0 Veep =0 Vppe = 0 Vepa = 28 Vanp =9
$ans =00 bccp = 0b $ppe = 0/b $rea=0/b $anp =00

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Ugge =0
Voes = 0
boee =0

Ugge = O
Vgge = O
$pee = 0/b

044



CdSdC BGO05 Analisi Cinematica Esempio 6 Es.N.045 CONGRUENZA Allievo: Es.N.045
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Matrice di congruenza Soluzione del sistema
[ Up eeb dpcb ¢EBb] [¢EBb]
1 o ) vw[1 0o o0 2 Uy 1
N A ?é Uge | O -1 1 1 beeb | _ 1
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XAB XBE 1
Xgc Xgc Z 11 PianoZ
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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 - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 045



MECCANISMO Allievo: Es.N.045
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Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

x

SPOSTAMENTI CINEMATICA Allievo: Es.N.045
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uppg = -0 Ugge = -1/20 Uppe = -1/20 Uger = -1/20 Ugge = -1/28 Ugec =0

Vaag =0 Vggc =0 Vppe = -1/128 Vegr = -1/20 Vgge = 0 Vgoc = 1/28

Qpng = -1/20/b g =-1/208/b  Pppe =0 Oeer =-1/20lb  Ggpe =-1/20b  $ggc = -1/20/b

Ueer =0
Veer =0
$ecr = -1/28/b

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

045



CdSdC BGO05 Analisi Cinematica Esempio 6

Es.N.046

CONGRUENZA Allievo:

Es.N.046
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Matrice di congruenza

[ Va ®csb Poch dgeb]
ve. [1 0 1 o0
u [ -1 1 1 o0
Ugl 0 -1 -1 1

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 - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

X,u,H,p

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Soluzione del sistema

[65eb]
Vy 1
begb| _ | O
bgcb 1
dgeb 1

046



MECCANISMO Allievo: Es.N.046 SPOSTAMENTI CINEMATICA Allievo: Es.N.046

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upnag = 0 Ucep =0 Ugge = 20 Uppr =0 Ugep = 0 Uccg =9 Ugge = O
Vang = -0 Veep =0 Vegc =0 Vppr =0 Veep = O Veeg =0 Vggr = -0
$ang =0 bccp =-0/b beec =-0lb $ppr = -0/b $gep = -0/b bccg =-0/b ger = -O/b

Meccanismo n.1 4
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano O 6



CdSdC BGO05 Analisi Cinematica Esempio 6

Es.N.047

y.v.V.q

7

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 - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

X,u,H,p

CONGRUENZA Allievo:

Es.N.047

w\m ‘

Matrice di congruenza

[ Ve ®oeb Peob degb]
u. [1 -1 -1 o0
v, |1 0o 1 o0
UL O 12 1 -1

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Soluzione del sistema

[6¢eb]
Ve -1
oeb | _ | O
depb 1
Pesb 1

047



SPOSTAMENTI CINEMATICA Allievo:

Es.N.047

MECCANISMO Allievo: Es.N.047
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Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
Upag = 0 Ucca =0 Uppe = O Uggg = O

Vasg = 0 Veca =9 Vppe = 0 Veeg = -0
$ans =00 bcca = 0/b $ppe = 0/b $eeg =00

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Ugee = O
Veee = -0
brre =0

Uppa =9
Vppa =0

dopa = 0/b

Uggp = 20
Veep = 0

$gep = 0/b

047



CdSdC BGO05 Analisi Cinematica Esempio 6

Es.N.048
y.v.V.q
= N
i % G F
b
T B O O} A
b
T O
E D c Z
K\ : : :
¢,w/ b 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 - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

CONGRUENZA Allievo:

Es.N.048

"o

Matrice di congruenza
[Ug Peob pgb dgeb]
u.[1 o o0 1
ve |1 1 o0 1
VealL O O -1 O

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Soluzione del sistema

[9ocb]
Ug -1
deb | _ | O
dash 0
bgeb 1

048



MECCANISMO Allievo: Es.N.048
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Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

SPOSTAMENTI CINEMATICA Allievo: Es.N.048
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = -0 Uccp =0 Uppe = 0 Ugpp = -20 Upap = -0 Uggg = -0 Ugge = -0

Vasg = 0 Veep = O Vppe = 0 Vepa =0 Vaap = 0 Voeg = -0 Vgge = -0

$ans =00 bccp = 0b $ppe = 0/b $rea=0/b $anp = 0/b boee =0 $pee = 0/b

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

048



CdSdC BGO05 Analisi Cinematica Esempio 6 Es.N.049 CONGRUENZA Allievo: Es.N.049
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Matrice di congruenza Soluzione del sistema
[UD beeb Uge ¢Esb] [¢EBb]
U, 1 0 1 1 Up -1
ébbl O 1 0 1 b | | 1
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i deeb 1
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Xgc Xac 1/ PianoZ
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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 - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata. 4
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano O 9



MECCANISMO Allievo: Es.N.049 SPOSTAMENTI CINEMATICA Allievo: Es.N.049

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag =0 Uggc =0 Uppe = 1/20 Uger = 1/20 Ugge =0 Ugge = -1/28
Vaag =0 Vgge = 1/28 Vppe = 1/20 Vegr = 1/20 Vgge = 1/28 Vgoc =0
Qpng = -1/20/b g =-1/208/b  Gppe =0 Oeer =-1/20lb  gpe =-1/20b  $ggc = -1/20/b
= Ucce = 0
—> E F Veer =0
- Q I docr = -1/230b
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Meccanismo n.1 4
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano O 9



CdSdC BGO05 Analisi Cinematica Esempio 6 Es.N.050
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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 - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

CONGRUENZA Allievo:

Es.N.050
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Matrice di congruenza

[ Va Ucs ach dgeb]
u. [-1 1 -1 o0
Vg 1 0 1 o0
bbb [ O o -1 1

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

Soluzione del sistema

[9eeb]
Vy -1
Ucg 0
becb | | 2
Pgeb 1

050



MECCANISMO Allievo: Es.N.050 SPOSTAMENTI CINEMATICA Allievo: Es.N.050

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = -0 Uccp =0 Ugec = 0 Uppr =0 Ugep =9 Uccs =0 Ugge = -0
Vang = 0 Veep = O Vege = 20 Vppr =0 Veep = 0 Veeg = O Vggr = O
$ang =0 bccp =-0/b beec =-0lb $ppr = -0/b bgep = -0/b bccg =-0/b $ger = -0/b
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Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 050



CdSdC BGO05 Analisi Cinematica Esempio 6 Es.N.051 CONGRUENZA Allievo: Es.N.051
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Matrice di congruenza Soluzione del sistema
[VF Upe Oepb ¢EBb] [¢EBb]
Ve 1 o -1 o0 Ve 1
Ug 101 1 0 Upe | _ 0
b L O 0o -1 1 depb 1
besb 1
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\ : : :
¢,W/ b b X,u,H,p
XaB Xee 1 t
Xca Xpa 1 Piano Z
XDE XGD

XEB

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 - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 05 1



MECCANISMO Allievo: Es.N.051 SPOSTAMENTI CINEMATICA Allievo: Es.N.051

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Ucca =0 Uppe = 0 Uggg = -0 Ugpe = -0 Uppa =0 Usep = 0
Vasg = 0 Veea =0 Vppe = O Veeg = O Vere =0 Vppa = O Veep = 28
$ans =00 bcca = 0/b $ppe = 0/b $eeg =00 brre =0 dopa = 0/b $gep = 0/b
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Meccanismo n.1 1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 05





