CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7 Es.N.001 CONGRUENZA Es.N.001
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Matrice di congruenza Soluzione del sistema
[ U Vep Opsb dceb] [¢ceb]
U, 1 0 1 0 Ug 1
b Vy 0 1 -1 0 Veo | _ -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 - Xyz - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



MECCANISMO Es.N.001 SPOSTAMENTI CINEMATICA Es.N.001

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

E
< :; Upag = 0 Uggc = -0 Uppe = -0 Ugrp = -0 Uggp = -0 Ucce = -2
Vasg = 0 Vgac =0 Vppe = 0 Verp = 0 Vggp = -0 Vece =0
Gang =0 dgpc=08b Gy =0 brep=0 bpep =0/ =0

A
N

Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7 Es.N.002 CONGRUENZA Es.N.002

Xag y,v,V.q . N
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XFA
b c | A A
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D
Matrice di congruenza Soluzione del sistema
[UF Vea Pach ¢'DBb] [¢DBb]
Ug 1 o -1 O Ug -1
b Ve 0 1 -1 0 Vea | -1
Vgp L O 1 0 1 bach 1
$ogb 1
1 =\
=B
D
[
\ 1 1
w’ 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 - Xyz - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



MECCANISMO

Es.N.002

SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.002

Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Ucep =0 Ugec = 0 Uppg = 20 Ucca =9
Vaag = 0 Veep =0 Vegc =0 Vpps = 0 Veea = -0
$ang =0 bccp = 0b $eec =0/b $ppg =0 bcoca = 0/b

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

Ugep =0
Vepa =0
brea =0



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7 Es.N.003
Xpg yv.V.q
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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, versione 12.05

CONGRUENZA

Es.N.003

Matrice di congruenza

[¢Fb Voo Poch ¢ABb]
ve [1 1 0 o0
écb] 2 0 1 0
Vea L O -1 0o -1

Soluzione del sistema

[®aeb]
¢Fb -1
Vo | _ | -1
bocb | | 1
$agb 1

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.003

MECCANISMO Es.N.003
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Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 20 Ucep =0 Uggp = Uppg = O Ucca =9
Vasg = 0 Veep = -0 Veep = 0 Vpps = 0 Veea =0
$ang =0 cep = -8/b $eep =0 $ppg =0 boca =-0/b

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

Ugec =0
Vere =0
Prrc = -0/b



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7 Es.N.004 CONGRUENZA Es.N.004

Xag yv.V.q \
Xca N A

T B i| c |
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E
Matrice di congruenza Soluzione del sistema
[ ¢Fb VCB ¢DEb LIED ] [UED:I
vy [1 0 -1 o0 b -1
b Vego | O 1 1 0 Veg | _ | -1
Uge | O 0 1 1 bpeb |~ [ 2
Ugp 1

N ‘ ‘
oW/

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 - Xyz - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



MECCANISMO

Es.N.004

Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.004

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Uccg = Uppe = 20
Vaag = 0 Veeg =0 Vppe = 0
$ang =0 b =0/b $ppe =0

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7 Es.N.005
yv.V.q
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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, versione 12.05

Matrice di congruenza

[ Ve U Pob dceb]
A 1 0O -1 0
U, 0 1 1 0
U | O 1 0o -1

CONGRUENZA Es.N.005
Ao D
I o) E
1 ¥
A B C

Soluzione del sistema

[dceb]
Ve -1
Ugp | _ 1
bsb | | -1
bceb 1

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.005

MECCANISMO Es.N.005
F ~
V E
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Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
Upag = 0 Uggc = 0 Uppe =0 Ugep =0 Uggp = O

Vang = 0 Vggc = 0 Vppe = 0 Vepp = 0 Vegp = O
Gang =0 Gppc =00 Pppe =0 Prep =0 Pggp = O/

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

Ucce =0
Ve = 20
bece =0



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7 Es.N.006
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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, versione 12.05

CONGRUENZA

Es.N.006

P F
h

—_ &D

Matrice di congruenza

[ Ve Uca Pach dpgb]
Ve 1 0O -1 0
Ug 0 1 -1 o0
Ugpp [ O 1 0 1

Soluzione del sistema

[#0eb]
Ve -1
Uca | _ -1
bucb| | 1
dpsb 1

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



Es.N.006 SPOSTAMENTI CINEMATICA Es.N.006

MECCANISMO

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Uccp =0 Ugec = 0 Upps = 0 Ucca = -0 Y
Vaag = Veep = O Vegc =0 Vppg = 20 Veea =9 Vepa =0
Gane = bccp = 0b $eec =0/b $ppg =0 bcca = 0/b brea=0
% E /r—k/D
7 F
: 4l
A
Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7 Es.N.007
yv.V.q
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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, versione 12.05

Es.N.007

CONGRUENZA
D
B
@) E
¢ L
A c el 7

Matrice di congruenza

[¢Fb Usp §pcb ¢ABb]
Ug -1 1 0 0
db| 1 0 1 0
o -1 o0 -1

UBA

Soluzione del sistema

[®aeb]
¢Fb -1
Ucp -1
bocb | | 1
$agb 1

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.007

MECCANISMO Es.N.007
B e ? 1
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Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Ucep = -0 Ugep = 0
Vang = 20 Veep = O Vegp =0
$ang =0 bccp =-0/b $eep =0

Upps = 0
Vppg = O
$ppg =0

Ucca =0
Veca =9
b =-0/b

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

Upgrc = 0
Vere =0
Prrc = -0/b



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7 Es.N.008
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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, versione 12.05

CONGRUENZA Es.N.008
C
D
= g
Llr A
E B

Matrice di congruenza
[¢Fb Usg Poeb Vep ]

U, 1 0 1 0

0 1 -1 o0

0 o -1 -1

Ugc

Vac

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

Soluzione del sistema

[Veo]

d¢b 1
Ueg | _ -1
dpeb -1
Vep 1



SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.008

MECCANISMO Es.N.008
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Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Uccg = -0 Uppe = 0 Ueec = 0 Ucep =0
Vang = -0 Veeg = -0 Vppe = -28 Verc =0 Veep = -0
$ang =0 b =0/b $ppe =0 $rrc = 0/b $ccp = 0/b

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

Ugge =
VBB =
Goee =

& ©

o



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7 Es.N.009
Xpg yv.V.q
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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, versione 12.05

CONGRUENZA

Es.N.009

Matrice di congruenza

[Ue Usp Posb dceb]
u, 2 1 1 o0
v, 1 0 -1 0
decb | O 0 1 1

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

Soluzione del sistema

[dceb]
Ug 1
Ugp | _ -1
bsb | | 1
bceb 1



MECCANISMO Es.N.009 SPOSTAMENTI CINEMATICA Es.N.009

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

E
c -l Uppg = 0 Uggc = -0 Uppe =20  Upep =-20  Upgp =-20  Ugee =-20
Vasg = 0 Vgac =0 Vppe = O Verp =0 Vggp = 0 Vece =0
Gang =0 dgpc=08b  Gppe =0 brep=0 bpep =0/ =0
= 1 D

N

S

A \\\mw F
N

Meccanismo n.1

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7

Es.N.010 CONGRUENZA

Es.N.010

y.v.V.q
\

X T E

Azl Piano F

AN/
m

Matrice di congruenza

[ Ue Uca Pach dosb]
Ug 2 1 1 o0
Ve 1 0 -1 o0
bbb | O 0 1 1

i ‘

o |

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, versione 12.05

X,u,H,p

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

i

A\
N\

Soluzione del sistema

[#0eb]
Ug -1
Uca | _ 1
bucb| | 1
dpsb 1



MECCANISMO Es.N.010 SPOSTAMENTI CINEMATICA Es.N.010

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

N =
E T e Upap = O Ugep = 1/20 Uggc =0 Uppg = O Ugca =0 Ugep = O
Vass = 1/20 Veep = 0 Vegc =0 Vppg = 0 Veea =0 Vepa = 1123
barg =0 Gecp = 120 Peec =1/20b dppg =0 beca =120b s =0

Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7

CONGRUENZA

Es.N.011

Xag y,v,V.,q
Xep
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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, versione 12.05

Matrice di congruenza

[¢Fb Ucp Ppch ¢ABb]
Ve -1 -2 <12 0
é6cb |2 0 1 o0
b [ O o -1 1

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

Soluzione del sistema

[®aeb]
¢Fb -1
Uep | _ 1
bocb | | 1
$agb 1



MECCANISMO

Es.N.011

SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.011

m
\ e
\)

)

Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

//'I'I

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = -20 Ucep = -20 Uggp = -20 Uppg = -2 Ucca = -0 Ugee =0
Vasg = 0 Veep =0 Vegp = -0 Vppg = -0 Veea =0 Verc =0
$ang =0 bccp = 0b $eep =0 $ppg =0 bcca = 0/b brrc = 00

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7
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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, versione 12.05

CONGRUENZA

Es.N.012

Matrice di congruenza

[¢Fb Ucg Poebd Veo ]
vy [1 0 2 1
Ue| 0 2 1 0
db 1 0 1 0

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

Soluzione del sistema

[Veo]

e -1
Ueg | _ [-1
¢DEb 1
V, 1

ED



MECCANISMO Es.N.012 SPOSTAMENTI CINEMATICA Es.N.012

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

L ~

\

A F Upag = 0 Uccg =0 Uppe = O Ugee =0 Ucep = 1/23 Upge = O
Vaag = -1/20 Veeg = 0 Vppe = 0 Vere =0 Veep =0 Vige = -1/28
$ang =0 bocg = 1/28/b $ppe =0 Orrc = 1/20/b decp = 1/20/b Ppee =0

B O =

L 5
E

Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



Es.N.013

CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7 Es.N.013 CONGRUENZA
VAAAY F 5
F D E ///%\f Q E
T /%‘L > =3
b
LR s I Y
c c
B A B
.
\ } ‘ } Matrice di congruenza Soluzione del sistema
¢,W/ b b X,u,H,p [ Ve Vg Opgb ¢CEb] [¢ch]
U, -1 0 1 0 Ve -1
*ag *oe *ep zh _ vi |2 1 a1 o veo | | 1
Xgc Xep Xce 1\ Piano F deb | O 0 1 1 dosb =14
Oceb 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, versione 12.05 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.013

MECCANISMO Es.N.013
F b £
/ \ —
///% =

Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
Upag = 0 Uggc = 0 Uppe = -0 Ugrp = -0 Uggp = 0 Ucce =0

Vane =0 Vegc = O Vope =20 Veep =20 Vggp =28 Ve =20
bang =0 Gpgc =0 dppe =0 Prep =0 bgep =0 ¢ =0

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7 Es.N.014 CONGRUENZA Es.N.014

YAAA c
E m ok
7 E C D
b
5 % :
i /i =\ (a B
(a =B F A
E A
K\ | | } Matrice di congruenza Soluzione del sistema
¢,W/ b b X,u,H,p [ Ve Vea Oacb ¢DBb] [¢DBb]
Ug 1 o -1 o0 Ve -1
Xag Xec Xea A 2 ) Ve 2 1 -1 0 Vea B 1
Xcp Xpg Xea 1 Piano F deb | O 0 1 1 d,.b =
dosb 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, versione 12.05 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



MECCANISMO Es.N.014

Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.014

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uppg = 1/2% Ueep =0 Ugec = 0 Uppg =0
Vasg = 0 Veep = 1/20 Veec =0 Vppg = O
Pang = O boep = 1128/ Opee =1/28/0  $ppg =0

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

Ucca =0
Veca =9

Oecn = 1/281b

Uppp = 1/25
Vepa = 8
brea=0



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7 Es.N.015
yv.V.q
D
1 B —/,
£ 5 ?
=
b
I A c F

I — ‘ ‘

¢,W/ b X,u,H,p
X Xep Xca AZ
Xcp Xpg Xec 1] Piano E

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, versione 12.05

Es.N.015

CONGRUENZA
D
B
O E
T i
r vV

>
(¢}

Matrice di congruenza

[¢Fb Voo Ppcb ¢ABb]
Ug -1 12 12 0
¢cb 1 0 1 0
b [ O o -1 1

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

Soluzione del sistema

[®aeb]
¢Fb -1
Vo 1
bocb | | 1
$agb 1



SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.015

MECCANISMO Es.N.015
D
B = )
Y =
=
i
A/%/ F V7

Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Uccp =0 Uggp = -0 Uppg = -0 Ucca =0
Vang = -20 Veep = <20 Vegp = -20 Vppg = -28 Veea = -0
$ang =0 bccp = 0b $eep =0 $ppg =0 bcoca = 0/b

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

Ugre = 0
Vere =0
Orrc = O/b



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7 Es.N.016
AR
C
1 D
h v

\
A

E B
T
¢,W/ b X,u,H,p
XaB Xpe Xcp ZK
Xcg Xec Xge 1\ Piano A

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, versione 12.05

CONGRUENZA Es.N.016
c
D
T .
=
= A
E B

Matrice di congruenza
[¢Fb Vs $ped uED]
U, 1 0 2 1
Vge | O 1 -1 o0
Uge | O o -1 -1

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

Soluzione del sistema

[ueo]

d¢b 1
Veg | _ | -1
dpeb -1
Ugp 1



SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.016

MECCANISMO Es.N.016
C
D
.
= j\'%
E B A

Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = 1/23 U =0 Uppe = 0 Ugee =0
Vang = -0 Veeg = -0 Vppe = -0 Verc =0
Ppng =0 $ccs = 1/23/b dppe =0 Orrc = 1/23/b

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

Uccp =0
Veep = -1/28
$ecp = 1/20/b

Ugpe = 1/23
Vgge = -0
$pee =0



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7 Es.N.017 CONGRUENZA Es.N.017

Xag y,v,V.q ¢ —O— ¢
XBC E
Xpg T ¢ :’lI
XrD
XaD
Xce
B O i| o
b
1 B | ) FL
A A\
Matrice di congruenza Soluzione del sistema
[UF bgob Vps ¢'CEb] [¢ch]
U, 1 1 0 0 Ug 1
b Vee| 0 1 1 1 bgob | | -1
v, LO 0 1 o0 Ve | | O
Oceb 1
F
1 A L
N N
[
¢,W/ 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 - Xyz - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.017

MECCANISMO Es.N.017
E
c =1
7
i} o
A g
N

N

Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
Upag = 0 Uggc = -0 Uppe = -0 Ugrp = -0 Uggp = -0

Vang = 0 Vggc = 0 Vppe = 0 Veep = 0 Vegp = 0
Gang =0 Gppc =00 Pppe =0 Prep =0 Pgep =0

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7 Es.N.018
Xpg yv.V.q
Xep \ \\
Xec T E T -
Xpp
Xca
XFA
b
T c i| A
b
1 =
=B
D
[\ t t
¢,W/ 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 - Xyz - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

CONGRUENZA

Es.N.018

Matrice di congruenza

[ Ue
Ug 1
Vgp | O
ve L O

beab Vac ¢'DBb]

-1
1
0

0
1
1

0
1
0

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

Soluzione del sistema

[655b]
Ug -1
dcab - -1
Vac 0
$ogb 1



MECCANISMO

Es.N.018

SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.018

——
-

Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Ucep =0 Ugec = 0 Uppg = 20 Ucca =9 Uepa = O
Vaag = 0 Veep =0 Vegc =0 Vpps = 0 Veea =0 Vera =0
$ang =0 bccp = 0b $eec =0/b $ppg =0 bcca=0 brea=0

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7 Es.N.019 CONGRUENZA Es.N.019

Xag y,v,V.q B —O—A
XCD B A
Xep T F
XpB
Xca
Xec
o |l 1 ¢
b
+ o fl c E F
N
Matrice di congruenza Soluzione del sistema
[¢Fb ¢CDb VDC ¢ABb] [¢ABb]
ve [ 1 1 o0 bcb -1
b Vea | O 1 -1 dob | _ | 1
db | 1 1 0 0 Voe 0
bagb 1
€ E el F
N N
g

¢,W/ 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 - Xyz - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



MECCANISMO

Es.N.019

SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.019

E

N

Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
Upag =20 Ugep=-0 Uggp = -0 Uppg = -0 Ucca = -0 Ueec =0

Vasg = 0 Veep =0 Veep = 0 Vpps = 0 Veea =0 Verc =0
$ang =0 becp =0 beep =0 bops =0 beca =0  dpc=0lb

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7 Es.N.020 CONGRUENZA Es.N.020
zAB yv.V.q N N
cB N A
Xpg T T A F F
Xrc
Xep
XBE
b B -_—0O— C
14 B : C
~
= D
E
Matrice di congruenza Soluzione del sistema
[¢Fb ¢CBb ¢DEb uED:I [UED:I
v, 1 0 -1 o0 b -1
b dgcb | O 1 -1 0 dgb| _ | 1
Uge 0 0 1 1 bpeb |~ [ 2
Uep 1
| E ]
E
jin : :
¢,W/ 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 - Xyz - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



MECCANISMO

Es.N.020

SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.020

Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Uccg = Uppe = 20
Vaag = 0 Vees =0 Vppe = 0
$ang =0 bccp =0 $ppe =0

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7 Es.N.021 CONGRUENZA Es.N.021

YAAA A F
F 7 I i
Z D E - £
T : = gl
b
2, A
1 7 Q . Q s
B A R c
K\ | | } Matrice di congruenza Soluzione del sistema
¢,W/ b b X,u,H,p [ Ve Ogpb Upg ¢CEb] [¢ch]
N 1 -1 0 0 Ve -1
Xag Xgc  Xpe  Xep Xap  Xce U | O 1 1 1 dob | | -1
U, 0 0 1 0 Upg - 0

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

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.021

MECCANISMO Es.N.021
F
V i E
h L i
D
7 A
O C

Meccanismo n.1

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Uggc = 0 Uppe =0 Ugep =0
Vasg = 0 Vgge =9 Vppe = O Verp =0
Gang =0 dgpc=08b Gy =0 brep=0

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

Uggp = 0
Vggp = 0
$gep =0

Ucce =0
Ve = 20
bece =0



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7 Es.N.022
yv.V.q
% E C D
b
p F
T I — L,
A
K\ t t t
¢,W/ 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 - Xyz - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

CONGRUENZA Es.N.022

c
E Q oP
F
M L
I B
A
Matrice di congruenza Soluzione del sistema
[ Ve A Unc ¢DBb] [¢DBb]
Ve 1 -1 0 0 Ve -1
Up | O 1 1 1 deab| _ | 1
uu L0 0 1 o Ue | | O

Posb 1

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



Es.N.022 SPOSTAMENTI CINEMATICA Es.N.022

MECCANISMO

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upn = 0 Ugcp = 0 Ugec =0 Uppg = 0 Ugca =0 Ugpn = 0
Vang = Veep = 0 Vegc =0 Vppg = 20 Voea =8 Veea = 0
bans = bccp = 0/b Peec = /b ®pps =0 bcca=0 Prra =0

-

1 E ¢ D
7 F
| = dh
A
Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7 Es.N.023
yv.V.q
B - 1
T nr = ]l
E
b
I A c F
K\ t t t
¢,W/ 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 - Xyz - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

CONGRUENZA Es.N.023
B
E
T
A Fr 7

Matrice di congruenza

[¢Fb Bepb  Upc ¢ABb]
Ug 101 1 0
Ugsa | O 1 1 -1
dcb| 1 1 0 0

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

Soluzione del sistema

[®aeb]
¢Fb -1
dcpb _ 1
Upc 0
$agb 1



MECCANISMO

Es.N.023

SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.023

Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
Upag = 0 Ucep =0 Ugep = 0 Upps =0 Ucca =0 Ueec = 0

Vang =20 Veep=-0 Vegp = -0 Vppg = -0 Veea = -0 Verc =0
$ang =0 becp =0 gep =0 bops =0 beca =0 dppc=0lb

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05



CdSdC BGO06 Analisi Cinematica Esempio 7 Es.N.024
yv.V.q
C
1 D
o) P U
b
T - — i
E B AI 7
K\ t t t
¢,W/ 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 - Xyz - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

CONGRUENZA Es.N.024
C
D
) U
Llr A
E B

Matrice di congruenza

[¢Fb Gceb dpeb Vep ]
U, 1 0 1 0
dgcb | O 1 -1 0
Vg 0 o -1 -1

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

Soluzione del sistema

[Veo]

¢cb 1
degb - -1
dpeb -1
Vep 1



Es.N.024

MECCANISMO Es.N.024 SPOSTAMENTI CINEMATICA
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
Upng = 0 Ugcg =0 Uppe =0 Ugec = 0 Ugep = 0
Vang = -0 Veeg = -0 Vppe = -2 Verc =0 Veep = -0
$ang =0 ccs =0 $ppe =0 $rrc = 0/b $ocp = 0b
C
D

Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

Ugge =
VBB =
Goee =

& ©

o



