
Es.N.001CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05
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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.001CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B

C

D

E

F

Matrice di congruenza
uF vBD ϕDBb ϕCEb

uA 1 0 1 0
vA 0 1 -1 0
vEC 0 1 0 1

Soluzione del sistema
ϕCEb

uF 1
vBD -1

ϕDBb -1
=

ϕCEb 1



Es.N.001MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B

C

D

E

F

Meccanismo n.1

Es.N.001SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = 0
ϕAAB = δ/b

uBBC = -δ
vBBC = 0
ϕBBC = δ/b

uDDE = -δ
vDDE = 0
ϕDDE = 0

uFFD = -δ
vFFD = 0
ϕFFD = 0

uBBD = -δ
vBBD = -δ
ϕBBD = δ/b

uCCE = -2δ
vCCE = 0
ϕCCE = 0



Es.N.002CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b

A

B

C

D
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F
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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.002CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B

C

D

E
F

Matrice di congruenza
uF vCA ϕACb ϕDBb

uE 1 0 -1 0
vE 0 1 -1 0
vBD 0 1 0 1

Soluzione del sistema
ϕDBb

uF -1
vCA -1

ϕACb -1
=

ϕDBb 1



Es.N.002MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B

C

D

E
F

Meccanismo n.1

Es.N.002SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = δ
vAAB = 0
ϕAAB = 0

uCCD = δ
vCCD = 0
ϕCCD = δ/b

uEEC = 0
vEEC = 0
ϕEEC = δ/b

uDDB = 2δ
vDDB = 0
ϕDDB = 0

uCCA = δ
vCCA = -δ
ϕCCA = δ/b

uFFA = δ
vFFA = 0
ϕFFA = 0



Es.N.003CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b

A
B

CD

E
F

xAB

xCD

xED

xDB
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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.003CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A
B

CD

E F

Matrice di congruenza
ϕFb vCD ϕDCb ϕABb

vE -1 1 0 0
ϕEb 1 0 1 0
vBA 0 -1 0 -1

Soluzione del sistema
ϕABb

ϕFb -1
vCD -1

ϕDCb 1
=

ϕABb 1



Es.N.003MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A
B

CD

E
F

Meccanismo n.1

Es.N.003SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 2δ
vAAB = 0
ϕAAB = 0

uCCD = δ
vCCD = -δ
ϕCCD = -δ/b

uEED = δ
vEED = 0
ϕEED = 0

uDDB = δ
vDDB = 0
ϕDDB = 0

uCCA = δ
vCCA = 0
ϕCCA = -δ/b

uFFC = 0
vFFC = 0
ϕFFC = -δ/b



Es.N.004CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b

A

B C

D
E

F

xAB

xCB

xDE

xFC
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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.004CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B C

D
E

F

Matrice di congruenza
ϕFb vCB ϕDEb uED

vA -1 0 -1 0
vBC 0 1 1 0
uBC 0 0 1 -1

Soluzione del sistema
uED

ϕFb -1
vCB -1

ϕDEb 1
=

uED 1



Es.N.004MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B C

D
E

F

Meccanismo n.1

Es.N.004SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = δ
vAAB = 0
ϕAAB = 0

uCCB = δ
vCCB = δ
ϕCCB = δ/b

uDDE = 2δ
vDDE = 0
ϕDDE = 0

uFFC = 0
vFFC = 0
ϕFFC = δ/b

uCCD = δ
vCCD = 0
ϕCCD = δ/b

uBBE = δ
vBBE = 0
ϕBBE = 0



Es.N.005CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

ϕ,W b b

A

B
C

D E
F

xAB xBC xDE xFD xBD xCE

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.005CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A B
C

D

E

F

Matrice di congruenza
vF uBD ϕDBb ϕCEb

vA 1 0 -1 0
uA 0 1 1 0
uEC 0 1 0 -1

Soluzione del sistema
ϕCEb

vF -1
uBD 1

ϕDBb -1
=

ϕCEb 1



Es.N.005MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B
C

D E
F

Meccanismo n.1

Es.N.005SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = 0
ϕAAB = δ/b

uBBC = 0
vBBC = δ
ϕBBC = δ/b

uDDE = 0
vDDE = δ
ϕDDE = 0

uFFD = 0
vFFD = δ
ϕFFD = 0

uBBD = δ
vBBD = δ
ϕBBD = δ/b

uCCE = 0
vCCE = 2δ
ϕCCE = 0



Es.N.006CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

ϕ,W b b

A
B

C DE

F

xAB xCD xEC xDB xCA xFA

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.006CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A
B

C

D
E

F

Matrice di congruenza
vF uCA ϕACb ϕDBb

vE 1 0 -1 0
uE 0 1 -1 0
uBD 0 1 0 1

Soluzione del sistema
ϕDBb

vF -1
uCA -1

ϕACb -1
=

ϕDBb 1



Es.N.006MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A
B

C DE

F

Meccanismo n.1

Es.N.006SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = δ
ϕAAB = 0

uCCD = 0
vCCD = δ
ϕCCD = δ/b

uEEC = 0
vEEC = 0
ϕEEC = δ/b

uDDB = 0
vDDB = 2δ
ϕDDB = 0

uCCA = -δ
vCCA = δ
ϕCCA = δ/b

uFFA = 0
vFFA = δ
ϕFFA = 0



Es.N.007CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

ϕ,W b b

A

B

C

D

E

F

xAB xCD xED xDB xCA xFC

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.007CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B

C

D

E

F

Matrice di congruenza
ϕFb uCD ϕDCb ϕABb

uE -1 1 0 0
ϕEb 1 0 1 0
uBA 0 -1 0 -1

Soluzione del sistema
ϕABb

ϕFb -1
uCD -1

ϕDCb 1
=

ϕABb 1



Es.N.007MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B

C

D

E

F

Meccanismo n.1

Es.N.007SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = 2δ
ϕAAB = 0

uCCD = -δ
vCCD = δ
ϕCCD = -δ/b

uEED = 0
vEED = δ
ϕEED = 0

uDDB = 0
vDDB = δ
ϕDDB = 0

uCCA = 0
vCCA = δ
ϕCCA = -δ/b

uFFC = 0
vFFC = 0
ϕFFC = -δ/b



Es.N.008CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

ϕ,W b b

AB

C
D

E

F

xAB xCB xDE xFC xCD xBE

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.008CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A
B

C
D

E

F

Matrice di congruenza
ϕFb uCB ϕDEb vED

uA 1 0 1 0
uBC 0 1 -1 0
vBC 0 0 -1 -1

Soluzione del sistema
vED

ϕFb 1
uCB -1

ϕDEb -1
=

vED 1



Es.N.008MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

AB

C
D

E

F

Meccanismo n.1

Es.N.008SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = -δ
ϕAAB = 0

uCCB = -δ
vCCB = -δ
ϕCCB = δ/b

uDDE = 0
vDDE = -2δ
ϕDDE = 0

uFFC = 0
vFFC = 0
ϕFFC = δ/b

uCCD = 0
vCCD = -δ
ϕCCD = δ/b

uBBE = 0
vBBE = -δ
ϕBBE = 0



Es.N.009CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b

A

B

C

D

E

F

xAB

xBC

xDE

xFD

xBD

xCE

2
1 Piano F

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.009CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B

C

D

E

F

Matrice di congruenza
uF uBD ϕDBb ϕCEb

uA 2 1 1 0
vA -1 0 -1 0
ϕECb 0 0 1 1

Soluzione del sistema
ϕCEb

uF 1
uBD -1

ϕDBb -1
=

ϕCEb 1



Es.N.009MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B

C

D

E

F

Meccanismo n.1

Es.N.009SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = 0
ϕAAB = δ/b

uBBC = -δ
vBBC = 0
ϕBBC = δ/b

uDDE = -2δ
vDDE = δ
ϕDDE = 0

uFFD = -2δ
vFFD = δ
ϕFFD = 0

uBBD = -2δ
vBBD = 0
ϕBBD = δ/b

uCCE = -2δ
vCCE = 0
ϕCCE = 0



Es.N.010CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b

A

B

C

D

E
F

xAB

xCD

xEC

xDB

xCA

xFA

2
1 Piano F

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.010CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B

C

D

E
F

Matrice di congruenza
uF uCA ϕACb ϕDBb

uE 2 1 -1 0
vE 1 0 -1 0
ϕBDb 0 0 1 1

Soluzione del sistema
ϕDBb

uF -1
uCA 1

ϕACb -1
=

ϕDBb 1



Es.N.010MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B

C

D

E
F

Meccanismo n.1

Es.N.010SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = δ
vAAB = 1/2δ
ϕAAB = 0

uCCD = 1/2δ
vCCD = 0
ϕCCD = 1/2δ/b

uEEC = 0
vEEC = 0
ϕEEC = 1/2δ/b

uDDB = δ
vDDB = 0
ϕDDB = 0

uCCA = δ
vCCA = 0
ϕCCA = 1/2δ/b

uFFA = δ
vFFA = 1/2δ
ϕFFA = 0



Es.N.011CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b

A
B

CD

E
F

xAB

xCD

xED

xDB

xCA

xFC

2
1 Piano E

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.011CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A
B

CD

E F

Matrice di congruenza
ϕFb uCD ϕDCb ϕABb

vE -1 -1/2 -1/2 0
ϕEb 1 0 1 0
ϕBAb 0 0 -1 1

Soluzione del sistema
ϕABb

ϕFb -1
uCD 1

ϕDCb 1
=

ϕABb 1



Es.N.011MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A
B

CD

E
F

Meccanismo n.1

Es.N.011SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = -2δ
vAAB = 0
ϕAAB = 0

uCCD = -2δ
vCCD = 0
ϕCCD = δ/b

uEED = -2δ
vEED = -δ
ϕEED = 0

uDDB = -2δ
vDDB = -δ
ϕDDB = 0

uCCA = -δ
vCCA = 0
ϕCCA = δ/b

uFFC = 0
vFFC = 0
ϕFFC = δ/b



Es.N.012CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b

A

B C

D
E

F

xAB

xCB

xDE

xFC

xCD

xBE

2
1 Piano A

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.012CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B C

D
E

F

Matrice di congruenza
ϕFb uCB ϕDEb vED

vA -1 0 -2 1
uBC 0 1 1 0
ϕAb 1 0 1 0

Soluzione del sistema
vED

ϕFb -1
uCB -1

ϕDEb 1
=

vED 1



Es.N.012MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B C

D
E

F

Meccanismo n.1

Es.N.012SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = δ
vAAB = -1/2δ
ϕAAB = 0

uCCB = δ
vCCB = 0
ϕCCB = 1/2δ/b

uDDE = δ
vDDE = 0
ϕDDE = 0

uFFC = 0
vFFC = 0
ϕFFC = 1/2δ/b

uCCD = 1/2δ
vCCD = 0
ϕCCD = 1/2δ/b

uBBE = δ
vBBE = -1/2δ
ϕBBE = 0



Es.N.013CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

ϕ,W b b

A

B
C

D E
F

xAB

xBC

xDE

xFD

xBD

xCE 1
2

Piano F

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.013CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A B
C

D

E

F

Matrice di congruenza
vF vBD ϕDBb ϕCEb

uA -1 0 1 0
vA 2 1 -1 0
ϕECb 0 0 1 1

Soluzione del sistema
ϕCEb

vF -1
vBD 1

ϕDBb -1
=

ϕCEb 1



Es.N.013MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B
C

D E
F

Meccanismo n.1

Es.N.013SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = 0
ϕAAB = δ/b

uBBC = 0
vBBC = δ
ϕBBC = δ/b

uDDE = -δ
vDDE = 2δ
ϕDDE = 0

uFFD = -δ
vFFD = 2δ
ϕFFD = 0

uBBD = 0
vBBD = 2δ
ϕBBD = δ/b

uCCE = 0
vCCE = 2δ
ϕCCE = 0



Es.N.014CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

ϕ,W b b

A
B

C DE

F

xAB

xCD

xEC

xDB

xCA

xFA 1
2

Piano F

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.014CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A
B

C

D
E

F

Matrice di congruenza
vF vCA ϕACb ϕDBb

uE 1 0 -1 0
vE 2 1 -1 0
ϕBDb 0 0 1 1

Soluzione del sistema
ϕDBb

vF -1
vCA 1

ϕACb -1
=

ϕDBb 1



Es.N.014MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A
B

C DE

F

Meccanismo n.1

Es.N.014SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 1/2δ
vAAB = δ
ϕAAB = 0

uCCD = 0
vCCD = 1/2δ
ϕCCD = 1/2δ/b

uEEC = 0
vEEC = 0
ϕEEC = 1/2δ/b

uDDB = 0
vDDB = δ
ϕDDB = 0

uCCA = 0
vCCA = δ
ϕCCA = 1/2δ/b

uFFA = 1/2δ
vFFA = δ
ϕFFA = 0



Es.N.015CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

ϕ,W b b

A

B

C

D

E

F

xAB

xCD

xED

xDB

xCA

xFC 1
2

Piano E

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.015CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B

C

D

E

F

Matrice di congruenza
ϕFb vCD ϕDCb ϕABb

uE -1 -1/2 -1/2 0
ϕEb 1 0 1 0
ϕBAb 0 0 -1 1

Soluzione del sistema
ϕABb

ϕFb -1
vCD 1

ϕDCb 1
=

ϕABb 1



Es.N.015MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B

C

D

E

F

Meccanismo n.1

Es.N.015SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = -2δ
ϕAAB = 0

uCCD = 0
vCCD = -2δ
ϕCCD = δ/b

uEED = -δ
vEED = -2δ
ϕEED = 0

uDDB = -δ
vDDB = -2δ
ϕDDB = 0

uCCA = 0
vCCA = -δ
ϕCCA = δ/b

uFFC = 0
vFFC = 0
ϕFFC = δ/b



Es.N.016CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

ϕ,W b b

AB

C
D

E

F

xAB

xCB

xDE

xFC

xCD

xBE 1
2

Piano A

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.016CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A
B

C
D

E

F

Matrice di congruenza
ϕFb vCB ϕDEb uED

uA 1 0 2 1
vBC 0 1 -1 0
uBC 0 0 -1 -1

Soluzione del sistema
uED

ϕFb 1
vCB -1

ϕDEb -1
=

uED 1



Es.N.016MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

AB

C
D

E

F

Meccanismo n.1

Es.N.016SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 1/2δ
vAAB = -δ
ϕAAB = 0

uCCB = 0
vCCB = -δ
ϕCCB = 1/2δ/b

uDDE = 0
vDDE = -δ
ϕDDE = 0

uFFC = 0
vFFC = 0
ϕFFC = 1/2δ/b

uCCD = 0
vCCD = -1/2δ
ϕCCD = 1/2δ/b

uBBE = 1/2δ
vBBE = -δ
ϕBBE = 0



Es.N.017CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b

A

B

C

D

E

F

xAB

xBC

xDE

xFD

xBD

xCE

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.017CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B

C

D

E

F

Matrice di congruenza
uF ϕBDb vDB ϕCEb

uA 1 1 0 0
vEC 0 1 1 1
vA 0 0 1 0

Soluzione del sistema
ϕCEb

uF 1
ϕBDb -1
vDB 0

=

ϕCEb 1



Es.N.017MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B

C

D

E

F

Meccanismo n.1

Es.N.017SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = 0
ϕAAB = δ/b

uBBC = -δ
vBBC = 0
ϕBBC = δ/b

uDDE = -δ
vDDE = 0
ϕDDE = 0

uFFD = -δ
vFFD = 0
ϕFFD = 0

uBBD = -δ
vBBD = 0
ϕBBD = 0

uCCE = -2δ
vCCE = 0
ϕCCE = 0



Es.N.018CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b

A

B

C

D

E
F

xAB

xCD

xEC

xDB

xCA

xFA

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.018CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B

C

D

E
F

Matrice di congruenza
uF ϕCAb vAC ϕDBb

uE 1 -1 0 0
vBD 0 1 1 1
vE 0 0 1 0

Soluzione del sistema
ϕDBb

uF -1
ϕCAb -1
vAC 0

=

ϕDBb 1



Es.N.018MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B

C

D

E
F

Meccanismo n.1

Es.N.018SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = δ
vAAB = 0
ϕAAB = 0

uCCD = δ
vCCD = 0
ϕCCD = δ/b

uEEC = 0
vEEC = 0
ϕEEC = δ/b

uDDB = 2δ
vDDB = 0
ϕDDB = 0

uCCA = δ
vCCA = 0
ϕCCA = 0

uFFA = δ
vFFA = 0
ϕFFA = 0



Es.N.019CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b

A
B

CD

E
F

xAB

xCD

xED

xDB

xCA

xFC

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.019CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A
B

CD

E F

Matrice di congruenza
ϕFb ϕCDb vDC ϕABb

vE -1 -1 1 0
vBA 0 1 -1 -1
ϕEb 1 1 0 0

Soluzione del sistema
ϕABb

ϕFb -1
ϕCDb 1
vDC 0

=

ϕABb 1



Es.N.019MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A
B

CD

E
F

Meccanismo n.1

Es.N.019SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = -2δ
vAAB = 0
ϕAAB = 0

uCCD = -δ
vCCD = 0
ϕCCD = 0

uEED = -δ
vEED = 0
ϕEED = 0

uDDB = -δ
vDDB = 0
ϕDDB = 0

uCCA = -δ
vCCA = 0
ϕCCA = δ/b

uFFC = 0
vFFC = 0
ϕFFC = δ/b



Es.N.020CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b

A

B C

D
E

F

xAB

xCB

xDE

xFC

xCD

xBE

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.020CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B C

D
E

F

Matrice di congruenza
ϕFb ϕCBb ϕDEb uED

vA -1 0 -1 0
ϕBCb 0 1 -1 0
uBC 0 0 1 -1

Soluzione del sistema
uED

ϕFb -1
ϕCBb 1
ϕDEb 1

=

uED 1



Es.N.020MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B C

D
E

F

Meccanismo n.1

Es.N.020SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = δ
vAAB = 0
ϕAAB = 0

uCCB = δ
vCCB = 0
ϕCCB = 0

uDDE = 2δ
vDDE = 0
ϕDDE = 0

uFFC = 0
vFFC = 0
ϕFFC = δ/b

uCCD = δ
vCCD = 0
ϕCCD = δ/b

uBBE = δ
vBBE = 0
ϕBBE = 0



Es.N.021CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

ϕ,W b b

A

B
C

D E
F

xAB xBC xDE xFD xBD xCE

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.021CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A B
C

D

E

F

Matrice di congruenza
vF ϕBDb uDB ϕCEb

vA 1 -1 0 0
uEC 0 -1 1 -1
uA 0 0 1 0

Soluzione del sistema
ϕCEb

vF -1
ϕBDb -1
uDB 0

=

ϕCEb 1



Es.N.021MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B
C

D E
F

Meccanismo n.1

Es.N.021SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = 0
ϕAAB = δ/b

uBBC = 0
vBBC = δ
ϕBBC = δ/b

uDDE = 0
vDDE = δ
ϕDDE = 0

uFFD = 0
vFFD = δ
ϕFFD = 0

uBBD = 0
vBBD = δ
ϕBBD = 0

uCCE = 0
vCCE = 2δ
ϕCCE = 0



Es.N.022CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

ϕ,W b b

A
B

C DE

F

xAB xCD xEC xDB xCA xFA

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.022CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A
B

C

D
E

F

Matrice di congruenza
vF ϕCAb uAC ϕDBb

vE 1 -1 0 0
uBD 0 1 1 1
uE 0 0 1 0

Soluzione del sistema
ϕDBb

vF -1
ϕCAb -1
uAC 0

=

ϕDBb 1



Es.N.022MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A
B

C DE

F

Meccanismo n.1

Es.N.022SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = δ
ϕAAB = 0

uCCD = 0
vCCD = δ
ϕCCD = δ/b

uEEC = 0
vEEC = 0
ϕEEC = δ/b

uDDB = 0
vDDB = 2δ
ϕDDB = 0

uCCA = 0
vCCA = δ
ϕCCA = 0

uFFA = 0
vFFA = δ
ϕFFA = 0



Es.N.023CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

ϕ,W b b

A

B

C

D

E

F

xAB xCD xED xDB xCA xFC

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.023CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B

C

D

E

F

Matrice di congruenza
ϕFb ϕCDb uDC ϕABb

uE -1 -1 1 0
uBA 0 1 -1 -1
ϕEb 1 1 0 0

Soluzione del sistema
ϕABb

ϕFb -1
ϕCDb 1
uDC 0

=

ϕABb 1



Es.N.023MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A

B

C

D

E

F

Meccanismo n.1

Es.N.023SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = -2δ
ϕAAB = 0

uCCD = 0
vCCD = -δ
ϕCCD = 0

uEED = 0
vEED = -δ
ϕEED = 0

uDDB = 0
vDDB = -δ
ϕDDB = 0

uCCA = 0
vCCA = -δ
ϕCCA = δ/b

uFFC = 0
vFFC = 0
ϕFFC = δ/b



Es.N.024CdSdC BG06 Analisi Cinematica Esempio 7

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

y,v,V,q

x,u,H,p

b

ϕ,W b b

AB

C
D

E

F

xAB xCB xDE xFC xCD xBE

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.024CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

A
B

C
D

E

F

Matrice di congruenza
ϕFb ϕCBb ϕDEb vED

uA 1 0 1 0
ϕBCb 0 1 -1 0
vBC 0 0 -1 -1

Soluzione del sistema
vED

ϕFb 1
ϕCBb -1
ϕDEb -1

=

vED 1



Es.N.024MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

AB

C
D

E

F

Meccanismo n.1

Es.N.024SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, versione 12.05

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = -δ
ϕAAB = 0

uCCB = 0
vCCB = -δ
ϕCCB = 0

uDDE = 0
vDDE = -2δ
ϕDDE = 0

uFFC = 0
vFFC = 0
ϕFFC = δ/b

uCCD = 0
vCCD = -δ
ϕCCD = δ/b

uBBE = 0
vBBE = -δ
ϕBBE = 0


