
Es.N.042CdSdC BG05 Analisi Cinematica Esempio 6

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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Piano Z

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.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.042CONGRUENZA Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 042

A

B

C
D

E

F

G

Matrice di congruenza
vA ϕCBb ϕBCb ϕBFb

uE -1 0 -1 0
vG 1 1 1 0
vFB 0 -1 -1 1

Soluzione del sistema
ϕBFb

vA -1
ϕCBb 0
ϕBCb 1

=

ϕBFb 1



Es.N.042MECCANISMO Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

A

B

C
D

E

F

G

Meccanismo n.1

Es.N.042SPOSTAMENTI CINEMATICA Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 042

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = -δ
vAAB = δ
ϕAAB = 0

uCCD = 0
vCCD = δ
ϕCCD = -δ/b

uEEC = 0
vEEC = 2δ
ϕEEC = -δ/b

uDDF = 0
vDDF = 0
ϕDDF = -δ/b

uGGD = δ
vGGD = 0
ϕGGD = -δ/b

uCCB = 0
vCCB = δ
ϕCCB = -δ/b

uBBF = -δ
vBBF = δ
ϕBBF = -δ/b



Es.N.043CdSdC BG05 Analisi Cinematica Esempio 6

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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Piano Z

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.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.043CONGRUENZA Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 043

A

B

C

D

E

F

G

Matrice di congruenza
vF ϕDEb ϕEDb ϕEBb

vC 1 -1 -1 0
uG -1 0 1 0
vBE 0 1 1 -1

Soluzione del sistema
ϕEBb

vF 1
ϕDEb 0
ϕEDb 1

=

ϕEBb 1



Es.N.043MECCANISMO Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

A

B

C

D

E

F

G

Meccanismo n.1

Es.N.043SPOSTAMENTI CINEMATICA Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 043

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = 0
ϕAAB = δ/b

uCCA = δ
vCCA = 0
ϕCCA = δ/b

uDDE = 0
vDDE = δ
ϕDDE = δ/b

uEEB = -δ
vEEB = δ
ϕEEB = δ/b

uFFE = -δ
vFFE = δ
ϕFFE = 0

uDDA = 0
vDDA = δ
ϕDDA = δ/b

uGGD = 0
vGGD = 2δ
ϕGGD = δ/b



Es.N.044CdSdC BG05 Analisi Cinematica Esempio 6

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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Piano Z

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.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.044CONGRUENZA Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 044

A

B

C

D

E

F

G

Matrice di congruenza
uG ϕEBb ϕABb ϕBEb

vC 1 0 0 -1
uF 1 -1 0 -1
uBA 0 0 1 0

Soluzione del sistema
ϕBEb

uG 1
ϕEBb 0
ϕABb 0

=

ϕBEb 1



Es.N.044MECCANISMO Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

A

B

C

D

E

F

G

Meccanismo n.1

Es.N.044SPOSTAMENTI CINEMATICA Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 044

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = δ
ϕAAB = δ/b

uCCD = -δ
vCCD = 0
ϕCCD = δ/b

uDDE = 0
vDDE = 0
ϕDDE = δ/b

uFFA = 0
vFFA = 2δ
ϕFFA = δ/b

uAAD = 0
vAAD = δ
ϕAAD = δ/b

uGGB = δ
vGGB = δ
ϕGGB = 0

uBBE = δ
vBBE = δ
ϕBBE = δ/b



Es.N.045CdSdC BG05 Analisi Cinematica Esempio 6

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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Piano Z

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.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.045CONGRUENZA Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 045

A

B

C

D

E

F
G

Matrice di congruenza
uD ϕEFb ϕBEb ϕEBb

vA 1 0 0 -1
uFE 0 -1 1 1
uG 1 0 -1 -1

Soluzione del sistema
ϕEBb

uD 1
ϕEFb 1
ϕBEb 0

=

ϕEBb 1



Es.N.045MECCANISMO Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

A

B

C

D

E

F

G

Meccanismo n.1

Es.N.045SPOSTAMENTI CINEMATICA Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 045

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = -δ
vAAB = 0
ϕAAB = -1/2δ/b

uBBC = -1/2δ
vBBC = 0
ϕBBC = -1/2δ/b

uDDE = -1/2δ
vDDE = -1/2δ
ϕDDE = 0

uEEF = -1/2δ
vEEF = -1/2δ
ϕEEF = -1/2δ/b

uBBE = -1/2δ
vBBE = 0
ϕBBE = -1/2δ/b

uGGC = 0
vGGC = 1/2δ
ϕGGC = -1/2δ/b

uCCF = 0
vCCF = 0
ϕCCF = -1/2δ/b



Es.N.046CdSdC BG05 Analisi Cinematica Esempio 6

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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Piano Z

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.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.046CONGRUENZA Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 046

A

BC

D

E

F
G

Matrice di congruenza
vA ϕCBb ϕBCb ϕBFb

vE 1 0 -1 0
uG -1 1 1 0
uFB 0 -1 -1 1

Soluzione del sistema
ϕBFb

vA 1
ϕCBb 0
ϕBCb 1

=

ϕBFb 1



Es.N.046MECCANISMO Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

A

BC

D

E

F
G

Meccanismo n.1

Es.N.046SPOSTAMENTI CINEMATICA Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 046

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = δ
vAAB = -δ
ϕAAB = 0

uCCD = δ
vCCD = 0
ϕCCD = -δ/b

uEEC = 2δ
vEEC = 0
ϕEEC = -δ/b

uDDF = 0
vDDF = 0
ϕDDF = -δ/b

uGGD = 0
vGGD = δ
ϕGGD = -δ/b

uCCB = δ
vCCB = 0
ϕCCB = -δ/b

uBBF = δ
vBBF = -δ
ϕBBF = -δ/b



Es.N.047CdSdC BG05 Analisi Cinematica Esempio 6

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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Piano Z

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.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.047CONGRUENZA Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 047

A
B

C

DE

F G

Matrice di congruenza
vF ϕDEb ϕEDb ϕEBb

uC -1 -1 -1 0
vG 1 0 1 0
uBE 0 1 1 -1

Soluzione del sistema
ϕEBb

vF -1
ϕDEb 0
ϕEDb 1

=

ϕEBb 1



Es.N.047MECCANISMO Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

A
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C
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Meccanismo n.1

Es.N.047SPOSTAMENTI CINEMATICA Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 047

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = 0
ϕAAB = δ/b

uCCA = 0
vCCA = δ
ϕCCA = δ/b

uDDE = δ
vDDE = 0
ϕDDE = δ/b

uEEB = δ
vEEB = -δ
ϕEEB = δ/b

uFFE = δ
vFFE = -δ
ϕFFE = 0

uDDA = δ
vDDA = 0
ϕDDA = δ/b

uGGD = 2δ
vGGD = 0
ϕGGD = δ/b



Es.N.048CdSdC BG05 Analisi Cinematica Esempio 6

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b

AB

CDE

FG

xAB

xCD

xDE

xFA

xAD

xGB

xBE

1
1

Piano Z

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.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.048CONGRUENZA Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 048

AB

C
DE

F
G

Matrice di congruenza
uG ϕEBb ϕABb ϕBEb

uC 1 0 0 1
vF 1 1 0 1
vBA 0 0 -1 0

Soluzione del sistema
ϕBEb

uG -1
ϕEBb 0
ϕABb 0

=

ϕBEb 1



Es.N.048MECCANISMO Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

AB

CDE

FG

Meccanismo n.1

Es.N.048SPOSTAMENTI CINEMATICA Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 048

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = -δ
vAAB = 0
ϕAAB = δ/b

uCCD = 0
vCCD = δ
ϕCCD = δ/b

uDDE = 0
vDDE = 0
ϕDDE = δ/b

uFFA = -2δ
vFFA = 0
ϕFFA = δ/b

uAAD = -δ
vAAD = 0
ϕAAD = δ/b

uGGB = -δ
vGGB = -δ
ϕGGB = 0

uBBE = -δ
vBBE = -δ
ϕBBE = δ/b



Es.N.049CdSdC BG05 Analisi Cinematica Esempio 6

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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Piano Z

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.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.049CONGRUENZA Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 049

A B
C

D

E F

G

Matrice di congruenza
uD ϕEFb uBE ϕEBb

uA 1 0 1 1
ϕFEb 0 1 0 -1
uFE 0 0 -1 0

Soluzione del sistema
ϕEBb

uD -1
ϕEFb 1
uBE 0

=

ϕEBb 1



Es.N.049MECCANISMO Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

A B
C

D

E F

G

Meccanismo n.1

Es.N.049SPOSTAMENTI CINEMATICA Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 049

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = δ
ϕAAB = -1/2δ/b

uBBC = 0
vBBC = 1/2δ
ϕBBC = -1/2δ/b

uDDE = 1/2δ
vDDE = 1/2δ
ϕDDE = 0

uEEF = 1/2δ
vEEF = 1/2δ
ϕEEF = -1/2δ/b

uBBE = 0
vBBE = 1/2δ
ϕBBE = -1/2δ/b

uGGC = -1/2δ
vGGC = 0
ϕGGC = -1/2δ/b

uCCF = 0
vCCF = 0
ϕCCF = -1/2δ/b



Es.N.050CdSdC BG05 Analisi Cinematica Esempio 6

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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Piano Z

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.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.050CONGRUENZA Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 050

A

B

C
D

E

F

G

Matrice di congruenza
vA uCB ϕBCb ϕBFb

uE -1 1 -1 0
vG 1 0 1 0
ϕFBb 0 0 -1 1

Soluzione del sistema
ϕBFb

vA -1
uCB 0

ϕBCb 1
=

ϕBFb 1



Es.N.050MECCANISMO Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

A

B

C
D

E

F

G

Meccanismo n.1

Es.N.050SPOSTAMENTI CINEMATICA Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 050

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = -δ
vAAB = δ
ϕAAB = 0

uCCD = 0
vCCD = δ
ϕCCD = -δ/b

uEEC = 0
vEEC = 2δ
ϕEEC = -δ/b

uDDF = 0
vDDF = 0
ϕDDF = -δ/b

uGGD = δ
vGGD = 0
ϕGGD = -δ/b

uCCB = 0
vCCB = δ
ϕCCB = -δ/b

uBBF = -δ
vBBF = δ
ϕBBF = -δ/b



Es.N.051CdSdC BG05 Analisi Cinematica Esempio 6

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano
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Piano Z

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.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.051CONGRUENZA Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 051

A

B

C

D

E

F

G

Matrice di congruenza
vF uDE ϕEDb ϕEBb

vC 1 0 -1 0
uG -1 1 1 0
ϕBEb 0 0 -1 1

Soluzione del sistema
ϕEBb

vF 1
uDE 0

ϕEDb 1
=

ϕEBb 1



Es.N.051MECCANISMO Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano

A

B

C

D

E

F

G

Meccanismo n.1

Es.N.051SPOSTAMENTI CINEMATICA Allievo:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano 051

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = 0
ϕAAB = δ/b

uCCA = δ
vCCA = 0
ϕCCA = δ/b

uDDE = 0
vDDE = δ
ϕDDE = δ/b

uEEB = -δ
vEEB = δ
ϕEEB = δ/b

uFFE = -δ
vFFE = δ
ϕFFE = 0

uDDA = 0
vDDA = δ
ϕDDA = δ/b

uGGD = 0
vGGD = 2δ
ϕGGD = δ/b




