
Es.N.001CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07
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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.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.001CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A B

C

D
E

F

G

Matrice di equilibrio
HEb VGb HCEb WCE

ϕA 0 0 0 0
ϕDB -1/2 -1 -1 1
ϕBD 1/2 -1 0 1
ϕFE -1 0 -2 1

Matrice di congruenza
ϕAb ϕDBb ϕBDb ϕFEb

uE 0 -1/2 1/2 -1
vG 0 -1 -1 0
uCE 0 -1 0 -2
ϕCEb 0 1 1 1



Es.N.001MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07
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Meccanismo n.1Meccanismo n.1

Es.N.001SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = 0
ϕAAB = -δ/b

uBBC = 0
vBBC = -δ
ϕBBC = -δ/b

uDDB = -δ
vDDB = -δ
ϕDDB = -δ/b

uEEC = -δ
vEEC = -2δ
ϕEEC = -δ/b

uFFE = -2δ
vFFE = -2δ
ϕFFE = -δ/b

uGGD = -δ
vGGD = 0
ϕGGD = -δ/b

uDDF = -δ
vDDF = -δ
ϕDDF = -δ/b



Es.N.002CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07
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Piano G

.
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.002CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B
C

D

E

F
G

Matrice di equilibrio
VFb HGb HBAb VBAb

ϕD 0 0 0 0
vCG 1 1/2 0 1
ϕEG -2 0 2 -1
ϕAB 0 0 1 0

Matrice di congruenza
ϕDb vCG ϕEGb ϕABb

vF 0 1 -2 0
uG 0 1/2 0 0
uBA 0 0 2 1
vBA 0 1 -1 0



Es.N.002MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07
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Meccanismo n.1Meccanismo n.1

Es.N.002SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = δ
vAAB = -δ
ϕAAB = -δ/b

uBBC = 0
vBBC = -δ
ϕBBC = -δ/b

uDDB = 0
vDDB = 0
ϕDDB = -δ/b

uAAE = δ
vAAE = -δ
ϕAAE = -δ/b

uFFA = δ
vFFA = 0
ϕFFA = -δ/b

uEEG = 2δ
vEEG = -2δ
ϕEEG = -δ/b

uGGC = δ
vGGC = -2δ
ϕGGC = -δ/b



Es.N.003CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07
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Piano D

.
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.003CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B

CD

E
F

G

Matrice di equilibrio
VCb HDb HBDb VBDb

ϕG 0 0 0 0
ϕAF 1 0 -1 1
ϕFA 1 0 -2 1
vED 0 1/2 0 1

Matrice di congruenza
ϕGb ϕAFb ϕFAb vED

vC 0 1 1 0
uD 0 0 0 1/2
uBD 0 -1 -2 0
vBD 0 1 1 1



Es.N.003MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07
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Meccanismo n.1Meccanismo n.1

Es.N.003SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = -δ
vAAB = δ
ϕAAB = -δ/b

uCCA = -δ
vCCA = 0
ϕCCA = -δ/b

uBBD = -2δ
vBBD = 2δ
ϕBBD = -δ/b

uDDE = -δ
vDDE = 2δ
ϕDDE = -δ/b

uAAF = -δ
vAAF = δ
ϕAAF = -δ/b

uFFE = 0
vFFE = δ
ϕFFE = -δ/b

uGGF = 0
vGGF = 0
ϕGGF = -δ/b



Es.N.004CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07
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Piano B

.
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.004CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B CD

EFG

Matrice di equilibrio
HBb VCb HABb VABb

ϕE 0 0 0 0
ϕDF 0 1 1 1
ϕFD 0 1 2 1
vGB -1/2 0 0 1

Matrice di congruenza
ϕEb ϕDFb ϕFDb vGB

uB 0 0 0 -1/2
vC 0 1 1 0
uAB 0 1 2 0
vAB 0 1 1 1



Es.N.004MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B
CD

EFG

Meccanismo n.1Meccanismo n.1

Es.N.004SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 2δ
vAAB = 2δ
ϕAAB = -δ/b

uCCD = δ
vCCD = 0
ϕCCD = -δ/b

uDDA = δ
vDDA = δ
ϕDDA = -δ/b

uEEF = 0
vEEF = 0
ϕEEF = -δ/b

uFFG = 0
vFFG = δ
ϕFFG = -δ/b

uDDF = δ
vDDF = δ
ϕDDF = -δ/b

uBBG = δ
vBBG = 2δ
ϕBBG = -δ/b



Es.N.005CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07
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Piano FE

.
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.005CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B

C

D
E

F

G

Matrice di equilibrio
VAb HEb HCEb VCEb

ϕG 0 0 0 0
ϕDB -1 0 1 -1
vBD 1 0 0 -1
vFE 0 -1 -1 1

Matrice di congruenza
ϕGb ϕDBb vBD vFE

vA 0 -1 1 0
uE 0 0 0 -1
uCE 0 1 0 -1
vCE 0 -1 -1 1



Es.N.005MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07
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Meccanismo n.1Meccanismo n.1

Es.N.005SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = δ
vAAB = 0
ϕAAB = -δ/b

uBBC = δ
vBBC = -δ
ϕBBC = -δ/b

uDDB = 0
vDDB = -δ
ϕDDB = -δ/b

uEEC = 0
vEEC = -2δ
ϕEEC = -δ/b

uFFE = -δ
vFFE = -2δ
ϕFFE = -δ/b

uGGD = 0
vGGD = 0
ϕGGD = -δ/b

uDDF = 0
vDDF = -δ
ϕDDF = -δ/b



Es.N.006CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07
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Piano EG

.
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.006CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B
C

D

E

F
G

Matrice di equilibrio
VDb HGb HBAb WBA

ϕF 0 0 0 0
ϕAB 0 0 1 1
uEG 1 1 -1 0
ϕCG -2 0 0 -1

Matrice di congruenza
ϕFb ϕABb uEG ϕCGb

vD 0 0 1 -2
uG 0 0 1 0
uBA 0 1 -1 0
ϕBAb 0 1 0 -1



Es.N.006MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07
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Meccanismo n.1Meccanismo n.1

Es.N.006SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = -δ
ϕAAB = -δ/b

uBBC = -δ
vBBC = -δ
ϕBBC = -δ/b

uDDB = -δ
vDDB = 0
ϕDDB = -δ/b

uAAE = 0
vAAE = -δ
ϕAAE = -δ/b

uFFA = 0
vFFA = 0
ϕFFA = -δ/b

uEEG = δ
vEEG = -2δ
ϕEEG = -δ/b

uGGC = 0
vGGC = -2δ
ϕGGC = -δ/b



Es.N.007CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07
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Piano BD

.
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.007CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B

C
D

E
F

G

Matrice di equilibrio
HDb VGb VBDb WBD

ϕC 0 0 0 0
ϕAF 0 1 -2 1
vFA 0 1 1 0
ϕED 1 0 -2 1

Matrice di congruenza
ϕCb ϕAFb vFA ϕEDb

uD 0 0 0 1
vG 0 1 1 0
vBD 0 -2 1 -2
ϕBDb 0 1 0 1



Es.N.007MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A
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G

Meccanismo n.1Meccanismo n.1

Es.N.007SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = δ
ϕAAB = -δ/b

uCCA = 0
vCCA = 0
ϕCCA = -δ/b

uBBD = -δ
vBBD = 2δ
ϕBBD = -δ/b

uDDE = 0
vDDE = 2δ
ϕDDE = -δ/b

uAAF = 0
vAAF = δ
ϕAAF = -δ/b

uFFE = δ
vFFE = δ
ϕFFE = -δ/b

uGGF = δ
vGGF = 0
ϕGGF = -δ/b



Es.N.008CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07
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Piano AB

.
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.008CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B
C

D

E
FG

Matrice di equilibrio
HBb VEb HABb WAB

ϕC 0 0 0 0
ϕDF 0 1 -2 1
vFD 0 1 1 0
ϕGB -1 0 -2 1

Matrice di congruenza
ϕCb ϕDFb vFD ϕGBb

uB 0 0 0 -1
vE 0 1 1 0
uAB 0 -2 1 -2
ϕABb 0 1 0 1



Es.N.008MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B
C

D

E
FG

Meccanismo n.1Meccanismo n.1

Es.N.008SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = δ
vAAB = 2δ
ϕAAB = -δ/b

uCCD = 0
vCCD = 0
ϕCCD = -δ/b

uDDA = 0
vDDA = δ
ϕDDA = -δ/b

uEEF = -δ
vEEF = 0
ϕEEF = -δ/b

uFFG = -δ
vFFG = δ
ϕFFG = -δ/b

uDDF = 0
vDDF = δ
ϕDDF = -δ/b

uBBG = 0
vBBG = 2δ
ϕBBG = -δ/b



Es.N.009CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07
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Piano E

1
1

Piano FE
.
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, vers.22.03.07

A

B

C

D
E

F

G

Matrice di equilibrio
HAb VEb HCEb VCEb

ϕG -1 2 0 0
ϕDB -1 0 1 -1
vBD 0 0 0 -1
vFE 0 2 -1 1

Matrice di congruenza
ϕGb ϕDBb vBD vFE

uA -1 -1 0 0
vE 2 0 0 2
uCE 0 1 0 -1
vCE 0 -1 -1 1



Es.N.009MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B C

D E

F

G

Meccanismo n.1Meccanismo n.1

Es.N.009SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = δ
ϕAAB = 0

uBBC = 0
vBBC = δ
ϕBBC = 0

uDDB = 0
vDDB = δ
ϕDDB = 0

uEEC = δ
vEEC = δ
ϕEEC = δ/b

uFFE = 2δ
vFFE = δ
ϕFFE = δ/b

uGGD = 0
vGGD = 0
ϕGGD = δ/b

uDDF = 0
vDDF = δ
ϕDDF = δ/b



Es.N.010CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b

A

B
C

D

EFG

xAB

xCD

xDA

xEF

xFG

xDF

xBG

1
1

Piano B

1
1

Piano AB
.
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, vers.22.03.07

A

B
C

D

E
FG

Matrice di equilibrio
VBb HEb HABb WAB

ϕC -2 1 0 0
ϕDF -1 1 -2 1
vFD 1 0 1 0
ϕGB 1 0 -2 1

Matrice di congruenza
ϕCb ϕDFb vFD ϕGBb

vB -2 -1 1 1
uE 1 1 0 0
uAB 0 -2 1 -2
ϕABb 0 1 0 1



Es.N.010MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B
C

D

EFG

Meccanismo n.1Meccanismo n.1

Es.N.010SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 2δ
vAAB = δ
ϕAAB = -δ/b

uCCD = 0
vCCD = 0
ϕCCD = -δ/b

uDDA = 0
vDDA = δ
ϕDDA = -δ/b

uEEF = 0
vEEF = δ
ϕEEF = 0

uFFG = 0
vFFG = δ
ϕFFG = 0

uDDF = 0
vDDF = δ
ϕDDF = 0

uBBG = δ
vBBG = δ
ϕBBG = -δ/b



Es.N.011CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b

A
B C

D E

F

G

xAB

xBC

xDB

xEC

xFE

xGD

xDF

1
1

Piano A

1
3

Piano E

1
1

Piano FE

.
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, vers.22.03.07

A

B

C

D
E

F

G

Matrice di equilibrio
HAb HEb HCEb VCEb

ϕG -1 -2/3 0 0
ϕDB -2 0 1 -1
uBD 1 0 -1 0
vFE 0 -4/3 -1 1

Matrice di congruenza
ϕGb ϕDBb uBD vFE

uA -1 -2 1 0
uE -2/3 0 0 -4/3
uCE 0 1 -1 -1
vCE 0 -1 0 1



Es.N.011MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A
B C

D E

F

G

Meccanismo n.1Meccanismo n.1

Es.N.011SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = -δ
vAAB = δ
ϕAAB = δ/b

uBBC = -δ
vBBC = 2δ
ϕBBC = δ/b

uDDB = 0
vDDB = 2δ
ϕDDB = δ/b

uEEC = δ
vEEC = 3δ
ϕEEC = 2δ/b

uFFE = 3δ
vFFE = 3δ
ϕFFE = 2δ/b

uGGD = 0
vGGD = 0
ϕGGD = 2δ/b

uDDF = 0
vDDF = 2δ
ϕDDF = 2δ/b



Es.N.012CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b

A

B
C

D

E
FG

xAB

xCD

xDA

xEF

xFG

xDF

xBG

1
1

Piano E

1
3

Piano B

1
1

Piano AB

.
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, vers.22.03.07

A

B
C

D

E
FG

Matrice di equilibrio
HBb HEb HABb WAB

ϕC 2/3 1 0 0
ϕDF 1/3 2 -2 1
uFD 1 1 1 0
ϕGB -1 0 -2 1

Matrice di congruenza
ϕCb ϕDFb uFD ϕGBb

uB 2/3 1/3 1 -1
uE 1 2 1 0
uAB 0 -2 1 -2
ϕABb 0 1 0 1



Es.N.012MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B
C

D

E
FG

Meccanismo n.1Meccanismo n.1

Es.N.012SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 3δ
vAAB = 3δ
ϕAAB = -2δ/b

uCCD = 0
vCCD = 0
ϕCCD = -2δ/b

uDDA = 0
vDDA = 2δ
ϕDDA = -2δ/b

uEEF = -δ
vEEF = δ
ϕEEF = -δ/b

uFFG = -δ
vFFG = 2δ
ϕFFG = -δ/b

uDDF = 0
vDDF = 2δ
ϕDDF = -δ/b

uBBG = δ
vBBG = 3δ
ϕBBG = -2δ/b



Es.N.013CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b

A
B C

D E

F

G

xAB

xBC

xDB

xEC

xFE

xGD

xDF

1
1

Piano A

1
3

Piano E

1
1

Piano FE

.
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, vers.22.03.07

A

B

C

D
E

F

G

Matrice di equilibrio
HAb HEb HCEb VCEb

vG 1 1/3 0 0
ϕDB -2 0 1 -1
uBD 1 0 -1 0
vFE 0 -2/3 -1 1

Matrice di congruenza
vG ϕDBb uBD vFE

uA 1 -2 1 0
uE 1/3 0 0 -2/3
uCE 0 1 -1 -1
vCE 0 -1 0 1



Es.N.013MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A
B C

D E

F

G

Meccanismo n.1Meccanismo n.1

Es.N.013SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = δ
vAAB = -δ
ϕAAB = -δ/b

uBBC = δ
vBBC = -2δ
ϕBBC = -δ/b

uDDB = 0
vDDB = -2δ
ϕDDB = -δ/b

uEEC = δ
vEEC = -3δ
ϕEEC = 0

uFFE = δ
vFFE = -3δ
ϕFFE = 0

uGGD = 0
vGGD = -2δ
ϕGGD = 0

uDDF = 0
vDDF = -2δ
ϕDDF = 0



Es.N.014CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b

A

B

C
D

E
FG

xAB

xCD

xDA

xEF

xFG

xDF

xBG

1
1

Piano E

1
3

Piano B

1
1

Piano AB

.
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, vers.22.03.07

A

B

C
D

E
FG

Matrice di equilibrio
HBb HEb HABb WAB

vC 1/3 1 0 0
ϕDF -1/3 2 -2 1
uFD 1 1 1 0
ϕGB -1 0 -2 1

Matrice di congruenza
vC ϕDFb uFD ϕGBb

uB 1/3 -1/3 1 -1
uE 1 2 1 0
uAB 0 -2 1 -2
ϕABb 0 1 0 1



Es.N.014MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B

C
D

E
FG

Meccanismo n.1Meccanismo n.1

Es.N.014SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = δ
vAAB = -3δ
ϕAAB = 0

uCCD = 0
vCCD = -2δ
ϕCCD = 0

uDDA = 0
vDDA = -2δ
ϕDDA = 0

uEEF = δ
vEEF = -δ
ϕEEF = δ/b

uFFG = δ
vFFG = -2δ
ϕFFG = δ/b

uDDF = 0
vDDF = -2δ
ϕDDF = δ/b

uBBG = δ
vBBG = -3δ
ϕBBG = 0



Es.N.015CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b

A

B C

D E

F

G

xAB

xBC

xDB

xEC

xFE

xGD

xDF

1
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.015CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B

C

D E

F

G

Matrice di equilibrio
VAb VEb HCEb VCEb

uG -1 0 0 0
ϕDB 0 0 1 -1
vBD 1 0 0 -1
ϕFE 0 0 -2 0

Matrice di congruenza
uG ϕDBb vBD ϕFEb

vA -1 0 1 0
vE 0 0 0 0
uCE 0 1 0 -2
vCE 0 -1 -1 0



Es.N.015MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B C

D E

F

G

Meccanismo n.1Meccanismo n.1

Es.N.015SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 4δ
vAAB = 4δ
ϕAAB = -2δ/b

uBBC = 4δ
vBBC = 2δ
ϕBBC = -2δ/b

uDDB = 2δ
vDDB = 0
ϕDDB = -2δ/b

uEEC = 3δ
vEEC = 0
ϕEEC = -δ/b

uFFE = 2δ
vFFE = 0
ϕFFE = -δ/b

uGGD = 2δ
vGGD = 0
ϕGGD = 0

uDDF = 2δ
vDDF = 0
ϕDDF = 0



Es.N.016CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b

A

B
C

D

E

F
G

xAB

xBC

xDB

xAE

xFA

xEG

xGC

1
1

Piano D

.
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, vers.22.03.07

A

B
C

D

E

F
G

Matrice di equilibrio
VDb VGb HBAb WBA

uF -1 0 0 0
ϕAB 0 0 1 1
ϕEG -4 0 -2 -1
ϕCG -2 0 0 -1

Matrice di congruenza
uF ϕABb ϕEGb ϕCGb

vD -1 0 -4 -2
vG 0 0 0 0
uBA 0 1 -2 0
ϕBAb 0 1 -1 -1



Es.N.016MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B
C

D

E

F
G

Meccanismo n.1Meccanismo n.1

Es.N.016SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 6δ
vAAB = 0
ϕAAB = -2δ/b

uBBC = 4δ
vBBC = 2δ
ϕBBC = -2δ/b

uDDB = 4δ
vDDB = 4δ
ϕDDB = -2δ/b

uAAE = 6δ
vAAE = 0
ϕAAE = 0

uFFA = 6δ
vFFA = 0
ϕFFA = 0

uEEG = 6δ
vEEG = 0
ϕEEG = -δ/b

uGGC = 5δ
vGGC = 0
ϕGGC = -δ/b



Es.N.017CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b

A

B

C

D

E
F

G

xAB

xCA

xBD

xDE

xAF

xFE

xGF

1
1

Piano G

.
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.017CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B

C

D

E
F

G

Matrice di equilibrio
VDb VGb HBDb VBDb

uC 0 -1 0 0
ϕAF -1 2 1 -1
vFA 1 1 0 1
ϕED 0 0 2 0

Matrice di congruenza
uC ϕAFb vFA ϕEDb

vD 0 -1 1 0
vG -1 2 1 0
uBD 0 1 0 2
vBD 0 -1 1 0



Es.N.017MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B

C

D

E
F

G

Meccanismo n.1Meccanismo n.1

Es.N.017SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 6δ
vAAB = 0
ϕAAB = 0

uCCA = 6δ
vCCA = 0
ϕCCA = 0

uBBD = 6δ
vBBD = 0
ϕBBD = δ/b

uDDE = 5δ
vDDE = 0
ϕDDE = δ/b

uAAF = 6δ
vAAF = 0
ϕAAF = 2δ/b

uFFE = 4δ
vFFE = 2δ
ϕFFE = 2δ/b

uGGF = 4δ
vGGF = 4δ
ϕGGF = 2δ/b



Es.N.018CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b

A

B

C

D

EFG

xAB

xCD

xDA

xEF

xFG

xDF

xBG

1
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.018CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B

C

D

E
FG

Matrice di equilibrio
VBb VEb HABb VABb

uC 0 -1 0 0
ϕDF -1 0 -1 -1
vFD 1 1 0 1
ϕGB 0 0 -2 0

Matrice di congruenza
uC ϕDFb vFD ϕGBb

vB 0 -1 1 0
vE -1 0 1 0
uAB 0 -1 0 -2
vAB 0 -1 1 0



Es.N.018MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B

C

D

EFG

Meccanismo n.1Meccanismo n.1

Es.N.018SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 2δ
vAAB = 0
ϕAAB = δ/b

uCCD = 2δ
vCCD = 0
ϕCCD = 0

uDDA = 2δ
vDDA = 0
ϕDDA = 0

uEEF = 4δ
vEEF = 4δ
ϕEEF = 2δ/b

uFFG = 4δ
vFFG = 2δ
ϕFFG = 2δ/b

uDDF = 2δ
vDDF = 0
ϕDDF = 2δ/b

uBBG = 3δ
vBBG = 0
ϕBBG = δ/b



Es.N.019CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b

A

B C

D E

F

G

xAB

xBC

xDB

xEC

xFE

xGD

xDF

1
1

Piano A

1
4

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.019CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B

C

D E

F

G

Matrice di equilibrio
VAb HEb HCEb VCEb

ϕG 1 1/2 0 0
ϕDB 0 0 1 -1
vBD 1 0 0 -1
ϕFE 0 -1 -2 0

Matrice di congruenza
ϕGb ϕDBb vBD ϕFEb

vA 1 0 1 0
uE 1/2 0 0 -1
uCE 0 1 0 -2
vCE 0 -1 -1 0



Es.N.019MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B C

D E

F

G

Meccanismo n.1Meccanismo n.1

Es.N.019SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 4δ
vAAB = 4δ
ϕAAB = -4δ/b

uBBC = 4δ
vBBC = 0
ϕBBC = -4δ/b

uDDB = 0
vDDB = -2δ
ϕDDB = -4δ/b

uEEC = δ
vEEC = -4δ
ϕEEC = -3δ/b

uFFE = -2δ
vFFE = -4δ
ϕFFE = -3δ/b

uGGD = 0
vGGD = 0
ϕGGD = -2δ/b

uDDF = 0
vDDF = -2δ
ϕDDF = -2δ/b



Es.N.020CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b

A

B
C

D

EFG

xAB

xCD

xDA

xEF

xFG

xDF

xBG

1
1

Piano E

1
4

Piano B
.
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.020CONGRUENZA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B
C

D

E
FG

Matrice di equilibrio
HBb VEb HABb VABb

ϕC -1/2 -1 0 0
ϕDF -1/4 0 -1 -1
vFD 1/4 1 0 1
ϕGB -1 0 -2 0

Matrice di congruenza
ϕCb ϕDFb vFD ϕGBb

uB -1/2 -1/4 1/4 -1
vE -1 0 1 0
uAB 0 -1 0 -2
vAB 0 -1 1 0



Es.N.020MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A

B
C

D

EFG

Meccanismo n.1Meccanismo n.1

Es.N.020SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = -2δ
vAAB = -4δ
ϕAAB = 3δ/b

uCCD = 0
vCCD = 0
ϕCCD = 2δ/b

uDDA = 0
vDDA = -2δ
ϕDDA = 2δ/b

uEEF = 4δ
vEEF = 4δ
ϕEEF = 4δ/b

uFFG = 4δ
vFFG = 0
ϕFFG = 4δ/b

uDDF = 0
vDDF = -2δ
ϕDDF = 4δ/b

uBBG = δ
vBBG = -4δ
ϕBBG = 3δ/b



Es.N.021CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b

A B C

D E

F

G

xAB xBC xDB xEC xFE xGD xDF

.
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, vers.22.03.07

A

B

C

D E

F

G

Matrice di equilibrio
HAb VAb HEb VCEb WCE

ϕG -1 0 0 0 0
ϕDB -1 -1 0 -1 -1
uBD 1 0 0 0 0
ϕFE 0 0 -1 0 1

Matrice di congruenza
ϕGb ϕDBb uBD ϕFEb

uA -1 -1 1 0
vA 0 -1 0 0
uE 0 0 0 -1
vCE 0 -1 0 0
ϕCEb 0 -1 0 1



Es.N.021MECCANISMO

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

A B C

D E

F

G

Meccanismo n.1Meccanismo n.1

Es.N.021SPOSTAMENTI CINEMATICA

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = 0
ϕAAB = -δ/b

uBBC = 0
vBBC = -δ
ϕBBC = -δ/b

uDDB = 0
vDDB = -δ
ϕDDB = -δ/b

uEEC = 0
vEEC = -2δ
ϕEEC = -δ/b

uFFE = -δ
vFFE = -2δ
ϕFFE = -δ/b

uGGD = 0
vGGD = 0
ϕGGD = -δ/b

uDDF = 0
vDDF = -δ
ϕDDF = -δ/b



Es.N.022CdSdC BG07 Analisi Cinematica Esempio 8

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b

A

B
C

D

E

F
G

xAB xBC xDB xAE xFA xEG xGC

.
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, vers.22.03.07

A

B
C

D

E

F
G

Matrice di equilibrio
HDb VDb HGb VBAb WBA

ϕF 1 0 0 0 0
ϕAB 0 0 0 0 1
ϕEG 2 -2 1 1 -1
uCG 1 0 0 0 0

Matrice di congruenza
ϕFb ϕABb ϕEGb uCG

uD 1 0 2 1
vD 0 0 -2 0
uG 0 0 1 0
vBA 0 0 1 0
ϕBAb 0 1 -1 0
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Meccanismo n.1Meccanismo n.1
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SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = δ
ϕAAB = δ/b

uBBC = 0
vBBC = δ
ϕBBC = δ/b

uDDB = 0
vDDB = 0
ϕDDB = δ/b

uAAE = 0
vAAE = δ
ϕAAE = δ/b

uFFA = 0
vFFA = 0
ϕFFA = δ/b

uEEG = -δ
vEEG = 2δ
ϕEEG = δ/b

uGGC = 0
vGGC = 2δ
ϕGGC = δ/b
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xAB xCA xBD xDE xAF xFE xGF

.
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.
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A

B

CD

E
F

G

Matrice di equilibrio
HCb VCb HDb HBDb VBDb

ϕG 1 0 1 0 0
ϕAF 0 1 0 -1 1
uFA 1 0 0 -1 0
uED 0 0 1 1 0

Matrice di congruenza
ϕGb ϕAFb uFA uED

uC 1 0 1 0
vC 0 1 0 0
uD 1 0 0 1
uBD 0 -1 -1 1
vBD 0 1 0 0
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Meccanismo n.1Meccanismo n.1
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SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = 0
vAAB = -δ
ϕAAB = δ/b

uCCA = 0
vCCA = 0
ϕCCA = δ/b

uBBD = δ
vBBD = -2δ
ϕBBD = δ/b

uDDE = 0
vDDE = -2δ
ϕDDE = δ/b

uAAF = 0
vAAF = -δ
ϕAAF = δ/b

uFFE = 0
vFFE = -δ
ϕFFE = δ/b

uGGF = 0
vGGF = 0
ϕGGF = δ/b
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y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b

A

B
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EFG

xAB xCD xDA xEF xFG xDF xBG

.
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.
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A

B CD

EFG

Matrice di equilibrio
HBb HCb VCb HABb VABb

ϕE -1 -1 0 0 0
ϕDF 0 0 1 1 1
uFD 0 1 0 -1 0
uGB 1 0 0 1 0

Matrice di congruenza
ϕEb ϕDFb uFD uGB

uB -1 0 0 1
uC -1 0 1 0
vC 0 1 0 0
uAB 0 1 -1 1
vAB 0 1 0 0
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Meccanismo n.1Meccanismo n.1
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SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB = δ
vAAB = 2δ
ϕAAB = -δ/b

uCCD = 0
vCCD = 0
ϕCCD = -δ/b

uDDA = 0
vDDA = δ
ϕDDA = -δ/b

uEEF = 0
vEEF = 0
ϕEEF = -δ/b

uFFG = 0
vFFG = δ
ϕFFG = -δ/b

uDDF = 0
vDDF = δ
ϕDDF = -δ/b

uBBG = 0
vBBG = 2δ
ϕBBG = -δ/b


