CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8 Es.N.001
yv.V.q
a A B C
I : p
b
G QD
T E @%
N =
b
T F
T : : :
¢,W/ b x,u,H,p
XAB XFE AZ
Xgc Xsp 1/ Piano E
Xog XpF
Xec

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, vers.22.03.07

CONGRUENZA

Es.N.001

Matrice di equilibrio
[Heb Vgb Hegb W]
6, [0 0o o0 o0
bps |12 -1 -1
bgp | 112 -1 0
bl -1 0O -2

N

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

Matrice di congruenza

[¢Ab ¢DBb ¢BDb ¢FEb:|
ue [0 -2 12 -1

Ve |0 1 -1 0
Ue | O -1 0 -2
dbl O 1 1 1



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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

=0 Uppg = -0 Uggc = -0 Uppe = -20 Ugep = -0 Uppg = -0
Vasg = 0 Vgge = -0 Vppg = -0 Vege = -20 Vere = -2 Veep = 0 Vppe = -0
$ans =-0/b $gpc = -0/b pos = -O/b $eec =-0/b Orre = -0/b bgep = -0/b $ppr = -0lb

Upag = 0 Ugsc

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



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8 Es.N.002

y.v.V.q

T F £ G d%///

XAB XFA zh
X X 1\ Piano G

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, vers.22.03.07

X,u,H,p

CONGRUENZA

Es.N.002

Matrice di equilibrio
[Veb Hgb Hgab Vg,b]
6o [O 0 0 o0

V| 1 12 0 1
des| 2 O 2 -1
bl O 0O 1 0

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

\
u

uBA

V,

F
G

BA

0

0
0
0

Matrice di congruenza
[¢Db VCG ¢EGb ¢ABb]

1
1/2
0
1

-2
0
2
-1

0

o O



MECCANISMO Es.N.002 SPOSTAMENTI CINEMATICA Es.N.002

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Uggc = 0 Upps = 0 Uppe =0 Uepa = O Ugeg = 20 Ugge =9
Vang = -0 Vgge = -0 Vpps = 0 Vane = -0 Veea =0 Vegg = 20 Veee = -20
$ans =-0/b $gpc = -0/b $pps = -0/b Gpne =-0/b Orra = -0/b beec = -0/b doec =-0/b

m

=

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



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8 Es.N.003 CONGRUENZA Es.N.003
VAAAY F
Erk
F ! Z
1 Erk G
T O c V7
b
D A c
AQ
14 /W D c
N
b B
Matrice di equilibrio Matrice di congruenza
[VCb HDb HBDb VBDb] [¢Gb ¢AFb ¢FAb VED:I
o[ 0O 0 0 o0 ve. [0 1 1 o0
be| 1 0 -1 1 u, | 0 0 0 1
T dea | 1 o -2 1 Up| O -1 -2 0
8 Vol O 12 0 1 Vol O 1 1 1
g
¢,W/ b x,u,H,p
XAB XAF zh
Xca Xeg 1\ Piano D
XBD XGF
Xpe

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, vers.22.03.07

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



MECCANISMO Es.N.003 SPOSTAMENTI CINEMATICA Es.N.003

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = -0 Ugca = -0 Uggp = -20 Uppe = -0 Upar = -0 Ugee = 0 Uggr = 0
Vasg = 0 Veea =0 Vegp = 28 Vppe = 20 Vaar = 0 Veee = 0 Veer = 0
Gang =00 beca=-0b  bggp=-Ob  Gppe=-Ob  Puue=-0D Pree = -0/0 Poer = -0/b

E
nt 1

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



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8 Es.N.004 CONGRUENZA Es.N.004

y,v,\V,q A
1 A
b
B o L c
2
1 B D& .
N
L
G F E 7
b
Matrice di equilibrio Matrice di congruenza
[HBb VCb HABb VABb] [¢Eb ¢DFb ¢FDb VGB]
o6 O 0 0 o0 uu [0 0 0 -12
| A bl O 1 1 1 ve. |0 1 1 o0
T é" - 1 b O 1 2 1 Ug| O 1 2 0
Vg L-12 0 0 1 Vel O 1 1 1
g
oW’ b b XUH,p
XAB XFG AZ
Xcp Xpe 1/ Piano B
Xpa XBG
Xer

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



MECCANISMO Es.N.004 SPOSTAMENTI CINEMATICA Es.N.004

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 20 Ucep =0 Uppa = O Uggr = 0 Ueeg = 0 Uppr =9 Uggg = O
Vang = 20 Veep =0 Vppa = O Vege =0 Verg = 0 Vppr = 8 Vgge = 20
$ans =-0/b bccp =-0/b $ppa = -0/b beer =-0/b brrg =-0/b boor = -0/b bgac = -0/b

D<l> [

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



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8 Es.N.005
yv.V.q
\\
B C
b
1 A8 QD
7
b
1 .
K\ t t
¢,W/ b x,u,H,p
XAB XFE 1
Xgc Xsp 1\ Piano FE
Xog XpF
Xec

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, vers.22.03.07

CONGRUENZA Es.N.005
A C
% G
E
\kF

Matrice di equilibrio

[V, Heb Heb V]
6o [0 0 o0 o0
bps| -1 O 1 A
ol 1 0 0 -
Ve LO -1 -1 1

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

Matrice di congruenza

[¢Gb ¢DBb VBD VFE]
vp [0 1 1 o0

u= | 0 0 0 4
U | O 1 0o -1
\Y 0 -1 -1 1

CE



MECCANISMO Es.N.005 SPOSTAMENTI CINEMATICA Es.N.005

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Uggc =9 Upps = 0 Ugec =0 Ugpe = -0 Ugep = 0 Uppr = 0
Vane =0 Vege = -0 Vppg = -0 Vege = -20 Veee = -28 Veep = 0 Vope = -0
$ans =-0/b $gac = -0/b pos = -O/b $eec =-0/b Orre = -0/b boep =-0b  ppr=-0/b

N
B c
A
AS [ON) £
7
N
N

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



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8

Es.N.006

y,v,\V,q
5
b
7 F A
(@) 7
b
| : It
. c
N
|
\ : : :
oW’ b b XUH,p
XAB XFA 1
Xgc Xeg /1] Piano EG
Xpg Xec
XaE

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, vers.22.03.07

CONGRUENZA

Es.N.006

Matrice di equilibrio

e
Oas

Ugg

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

0

0
1
0

0
1
-1
0

[VDb HGb HBAb WBA]

0
1
0
-1

0

0
0
0

Matrice di congruenza
[¢Fb ¢ABb uEG ¢CGb]

0

0
1
1

1
1
-1

-2
0
0
-1



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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Ugge = -0 Uppg = -0 Upage =0 Y Ugg = O Usec =0
Vang = -0 Vgge = -0 Vpps = 0 Vane = -0 Vera =0 Vegg =20 Voee =20
$ans =-0/b $gpc = -0/b $pps = -0/b Gpne =-0/b Orra = -0/b beec = -0/b boec =-0/b

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



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8

Es.N.007

y.v.V.q

\

)y -

b

i 1
1 Piano BD

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, vers.22.03.07

X,u,H,p

CONGRUENZA Es.N.007
F
E
Ij,l G
AQ
D 1
B

Matrice di equilibrio
[HDb VGb VBDb WBD:I

o0 0o o0 o0
bl O 1 2 1
Vea | O 1 1 0
bl 1 0O 2 1

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

Matrice di congruenza

[¢Cb ¢AFb VFA ¢EDb:|
w [0 0 0 1

ve |0 1 1 o0
Vo | O 2 1 -2
dbl O 1 0 1



MECCANISMO Es.N.007

SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.007

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Ucca =0 Uggp = -0
Vang =0 Veea =0 Vggp = 20
$ans =-0/b bcca =-0lb $gp = -0lb

Uppe = 0
Vppe = 20
$ppe = -0/b

Upar = 0
Vaar = 0
By = -0

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

Ugee =0
Veee = 0
Orre =-0/b

Uggr =0
Veer = 0

bor =-0/b



Es.N.008

CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8 Es.N.008 CONGRUENZA
y,v,V,q A
i AQ
»
b
B
%
+ B
o .
G
b
Matrice di equilibrio
[HBb VEb HABb WAB]
o [0 0 0 o0
I be| O 1 -2 1
T £ Vep | O 1 1 0
¢ F AN dgl -1 0O -2 1
T : : :
¢'W/ b b X,u,H,p
XAB XFG 1
Xcp XpE 1\ Piano AB
Xpa Xgg
Xgr

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.

Matrice di congruenza

[¢Cb ¢DFb VFD <I>GBb:|
uu [0 0 0 -1

Ve 0 1 1 o
Upg o -2 1 -2
bbbl O 1 0 1

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



MECCANISMO Es.N.008 SPOSTAMENTI CINEMATICA Es.N.008

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upap = O Ugcp = 0 Uppa =0 Ugge = -0 Ugeg = -0 Uppr =0 Ugg = 0
Vasg = 28 Veep = 0 Vopa =8 Vege = 0 Veeg = 0 Vope = O Vege = 20
Gpng =0 bep=-0b Bppy=-0D B =0 b =-Ob bppr=-Ob Bgge =-0/b

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



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8 Es.N.009

y.v.V.q

w
O

7

N
1 \F

jin

oW’ b b XUH,p
XAB XFE 1
Xgc Xsp /1) Piano E
Xpg Xpr 1
Xec 1 Piano FE

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, vers.22.03.07

CONGRUENZA

Es.N.009

Matrice di equilibrio

[Hb Veb Heb V]
b [-1 2 o0 o0
bps| -1 O 1 A
Vgp | O 0 0 -1
Ve LO 2 1 1

E

Matrice di congruenza
[¢Gb boeP Vep Ve ]
u [1 1 0 o
ve |2 0o o0 2
Uge | O 1 0o -1
Ve LO -1 -1 1

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



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

MECCANISMO
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
Upag = 0 Uggc =0 Upps = 0 Ugec =0 Upre = 20 Ugep = 0 Uppr = 0
Vaag = Vggc = 0 Vppg = O Veec =0 Vere =0 Veep = 0 Vppr = 8
Gane = $gpc =0 $pos =0 $eec = 0/b brre = /b dgep = 0/b $por = /b
Y C
A
7 G
E
N
N
Meccanismo n.1
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07

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



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8 Es.N.010 CONGRUENZA Es.N.010
y,v,V,q A
1 A\l
b
B
e c
Ik o ¥ .
G F
b
Matrice di equilibrio Matrice di congruenza
[VBb HEb HABb WAB] [¢Cb ¢DFb VFD <l’GBb:I
oo [2 1 0 o0 ve [2 1 1 1
I e | -1 1 2 1 uu |1 1 0 o0
T o . 7 Vep | 1 0 1 0 Upg o -2 1 -2
bsL 1 O 2 1 bbl O 1 0 1
g
¢'W/ b b X,u,H,p
XAB XFG 1
Xcp XpE /1! PianoB
Xpa Xgg 1
Xer 1 Piano AB

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, vers.22.03.07

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



SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.010

MECCANISMO Es.N.010
AN
Q’ D Z

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 20 Uccp =0 Uppa =0
Vang = 0 Veep =0 Vppa = O
$png = -0/b decp =-0b  Pppa=-0/b

Uger =

Veer
beer =

0
9
0

Uprg = 0
Veeg = 0
bree =0

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

Uppr =0
Vppr = 8
boor =0

Uggg = O
Vggg = O
bgac = -0/b



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8 Es.N.011
AR
€ A B C
\Hmﬁ: T
b
A QD
T+ E %
Z
b

3
L/

¢,W/ X,u,H,p
o 1& 1&
Xac 1 Piano A 1 Piano FE
Xpg jA?’ -
Xee 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, vers.22.03.07

CONGRUENZA

Es.N.011

Matrice di equilibrio

[Hb Heb Heb V]
oo [ -1 23 0 0
bps| 2 0O 1 A
Ugpp | 1 0o -1 ©
Vee L O 43 -1 1

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

E

Matrice di congruenza
[¢Gb GoeP Usp Ve ]
u [1 2 1 o0
u. |23 0 0 -43
Ue| 0O 1 -1 -1
Ve LO -1 0 1



MECCANISMO Es.N.011

SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.011

A\

2
/o

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = -0 Ugge = -0 Upps = 0
Vang = 0 Vgge = 20 Vppg = 20
$ans =00 $gac = /b $pps = 0/b

Uggc =0
Vege = 30
beec = 20/b

Ugee = 30
Veee = 30
Grre = 20D

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

Ugep = 0
Veep = 0

doco = 26/b

Uppe =0
Vope = 28
Ooor = 28/b



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8

Es.N.012 CONGRUENZA

y.v.V.q

4 A\l

Es.N.012

Matrice di equilibrio
[HBb HEb HABb WAB]
6. [23 1 0 o0

M“‘ boe |13 2 2 1
1 = up| 1 1 1 0
E FD

G F dssl -1 O -2 1
=g
\ } } }
¢,W/ b X,U,H,p

XAB XFG 1

Xcp XpE 1\ PianoE
Xpa Xga jA?’

Xer Piano B

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, vers.22.03.07

1 > .
1 Piano AB

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

Ug
Ug

uAB

Pagh

Matrice di congruenza

[¢cb boe  Ugp ¢GBb]
23 13 1 -1

1 2 1 0
0 -2 1 -2
0 1 0 1



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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = 30 Ucep =0 Uppa =0 Uggr = -0 Ugrg = - Uppr =0
Vang = 30 Veep =0 Vppa = 20 Vegr =0 Verg = 20 Vppr = 28
D png = -20/b $ecp = -28/b ®ppa = -20/b Oeer = -0lb $rr = -0/b $ope = -0/b
Upgg = O
A Vggg = 30
A Ogpe = -20/b

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



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8 Es.N.013

y.v.V.q

i

QD Ed%///

3
L/

¢,W/ b X,u,H,p
XAB XFE 1 1
Xge Xsp 1 Piano A 1\ Piano FE
Xpg Xpr
Xec 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, vers.22.03.07

CONGRUENZA

Es.N.013

Matrice di equilibrio
[Hb Heb Heb V]
v [1 13 0 o0

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

E

Matrice di congruenza
[ Vo Opsb Ugp Ve ]
uu [1 2 1 o0
u- |3 0 0 -2i3
Ue| 0O 1 -1 -1
Ve LO -1 0 1



MECCANISMO Es.N.013

SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.013

Q.

7G
h D Eg@/

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Uggc =9 Upps = 0 Uggc =0 Urre = O Ugep = 0
Vass = -0 Vege = -20 Vopg = -28 Vegc = -30 Veee = -38 Voep = 20
$ans =-0/b $gpc = -0/b pos = -0/b $eec=0 brre =0 Y

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

Uppe =0
Vppe = -20
Pppr = 0



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8 Es.N.014 CONGRUENZA Es.N.014

y,v,\V,q A
1 A\l
b
B /
Dé . 7
4 v, ]
N- o L
c
= E
b G E
Matrice di equilibrio Matrice di congruenza
[Hgb Heb Hygb W] [ Ve Opeb Uy dggb]
ve [13 1 0 o0 up [13 -3 1 1
1 M“‘ oo |13 2 2 1 ue |1 2 1 o
T . C E Ugp |1 1 1 0 Upg o -2 1 -2
bl -1 O 2 1 bbbl O 1 0 1
|
\ 1 1 1
oW’ b b XUH,p
XAB XFG 1 1
Xcp XpE 1\ PianoE 1 Piano AB
Xpa XBG 3
Xer Piano B

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



MECCANISMO Es.N.014 SPOSTAMENTI CINEMATICA Es.N.014

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Ucep =0 Uppa =0 Uggr =8 Ugeg = O Uppr = 0 Uggg = O
Vaag =30 Veop T 20 Vppa =20 Vege =8 Ve =280 Vppe =20 Vggg =-30
$ang =0 $oep =0 bopa=0 beer =00 G =0 Opp=0/b B =0

/ ]
¥
C

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



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8

Es.N.015

y.v.V.q

w
O

Y

b
N\
| ke Qo s
b
T F
T
¢,W/ b b X,u,H,p
XAB XFE 1
Xgc Xsp /11 Piano A
Xpg Xpr
Xec

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, vers.22.03.07

CONGRUENZA

Es.N.015

Matrice di equilibrio

[V, Veb Heb V]
u; [-1 0 o0 o
bs| O O 1 A
Vo[ 1 0 0 -1
bl O 0O -2 0

Matrice di congruenza

[ Us Opgh VBD dreb]
-1 0 0
0 0 0
0 1 0 -2
VeelO 1 1 0

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



MECCANISMO Es.N.015

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

SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.015

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 40 Ugge = 40 Uppg = 20 Ugee = 30 Upe = 20
Vang = 43 Vgge = 20 Vpps = 0 Vegc =0 Vere = 0
Gane = -20/b $pac = -20/b $ppg = -20/b beec =-0lb Opre = -0/b
Uppe = 28

Vppr =0

bopr =0

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

Uggp = 20
Veep = 0
boep=0



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8 Es.N.016 CONGRUENZA Es.N.016

y,v,\V,q E
E
b
;%%: A o
O
b ° ° )
Matrice di equilibrio Matrice di congruenza
[VDb Vgb Hgab WBA] [UF (ORI ¢ceb]
_ uu [-1 0 0 0O v, [1 0 -4 =2
% L bs| O O 1 1 Vg 0 0 0 O
T c bes| 4 O -2 -1 Uga 0 1 -2 0
D & sl 2 0O 0 -1 bl O 1 1 1
g
oW’ b b XUH,p
XAB XFA 1
Xgc Xeg /1) PianoD
XpB Xac
XaE

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



MECCANISMO Es.N.016

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

SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.016

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 60 Ugge = 40 Uppg = 40
Vasg = 0 Vggc = 20 Vppg = 40
Gpnp = -28/b g = -20/b dpps = -20/b

Uggc = 50
Veac = 0
boec = -0/b

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

Uggg = 60
Vegg = 0
beec =-0/b



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8 Es.N.017 CONGRUENZA Es.N.017

VAAAY E
G
: m
1 E
m V=
b
c
A
D
7
A c
A
+ D
x ///
b B
Matrice di equilibrio Matrice di congruenza
[VDb Vgb Hgpb VBDb] [Uc G Via ¢EDb]
ue [0 -1 0 o0 vw [0 -1 1 o0
b | -1 2 1 A ve | -1 2 1 0
T Vea | 1 1 0 1 Ugp | O 1 0 2
8 depL O O 2 0 Vo LO -1 1 0
g
¢,W/ b b X,U,H,p
XAB XAF 1
Xca Xeg Z 1 Piano G
Xgp XGF
Xpe

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



MECCANISMO

Es.N.017

SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.017

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 63 Ugca = 60 Uggp = 60 Uppe = 50 Upar = 60 Ugeg = 40
Vane =0 Veea =0 Vggp = 0 Vppe =0 Vaar =0 Vege = 20
bans =0 bcca=0 Pgap = /b Oppe = &b Gpar =200 e = 200

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

Uggr = 40
Voer = 40
Pocr = 20/b



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8 Es.N.018 CONGRUENZA Es.N.018

y,v,\V,q A
1 A
b
c
B s %
c
+ B
D
A\ 0 7
E
G F
b
Matrice di equilibrio Matrice di congruenza
[Vab Vib Hugb V,gb] [Uc dob Vep dggb]
u. [0 1 0 o0 v, [0 -1 1 o0
I bpe | -1 O -1 -1 ve |10 1 0
T % Vep | 1 1 0 1 Upg| O -1 0 -2
G F EE dss L O 0 -2 0 Vag L O -1 1 0
g
oW’ b b XUH,p
XAB XFG 1
Xcp Xpe /1) Piano E
Xpa XBG
Xer

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



SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.018

MECCANISMO Es.N.018
A
C
N\ e 7

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 20 Ueep = 20 Uppa = 20
Vasg = 0 Veep =0 Vppa =0
$ans =00 bccp =0 $opa=0

Uggr = 40
Veer = 40
Peer = 20/b

Ugeg = 40
Verg = 28
$rr = 20/b

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

Uppr = 28
Vopr =0
Popr = 28/b

Uggg = 30
Ve = 0
g = 0/b



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8 Es.N.019

y.v.V.q

w
O

QD E&%///

3
L/

¢,W/ b X,u,H,p
XAB XFE 1
Xgc Xsp /1) Piano A
Xpg Xpr
Xec 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, vers.22.03.07

CONGRUENZA

Es.N.019

Matrice di equilibrio
[V, Heb Heb V]
6o [ 1 22 0 o0

bg| O O 1 -1
Vo | 1 0O 0 -1
b O -1 -2 0

E

Matrice di congruenza
[¢Gb boeb Vep ¢FEb]
vy [1 0 1 o0
u- |12 0 0 -1
Ue| 0 1 0 -2
Ve L O -1 -1 0

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



MECCANISMO Es.N.019

(e}

>
=1 =

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

SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.019

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = 40 Uggc = 40 Upps = 0
Vang = 43 Vgac = 0 Vppg = -28
Gpnp = -48/b Ggge = -4/ Gpps = -43/b

Uppr =0
Vppr = 23
bopr = -20/b

Ugec =
Veec =

EEC —

5
-45
-35/b

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

Ugee = -28
Veee = -40
Orre = -30/0

Ugep = 0
Veep = 0
$oop = -20/b



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8 Es.N.020
AR
1 A
b
1 v
u o) .
b

¢,W/ b x,u,H,p
XAB XFG 1
Xcp Xpe /1) Piano E
Xpa Xga
Xer Piano B

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, vers.22.03.07

Matrice di equilibrio

[Hgb Vgb Hugb V,gb]

oc [-1/2 -1 0
Ope |-1/4 0 -1
Vo |14 10
bel -1 0 2

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

0
-1
1
0

CONGRUENZA Es.N.020
A
° o .
'Tl E
G F

Matrice di congruenza
[¢cb boeb Ve ¢GBb]
ug |-1/2 -1/4 14 -1
ve |10 1 o0
Ug| 0 -1 0 -2

Vel O -1 1 o0



MECCANISMO Es.N.020 SPOSTAMENTI CINEMATICA Es.N.020

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = -20 Uccp = 0 Uppa =0 Ugge = 40 Ugeg = 40 Uppr =0 Uggg = O
Vass = -40 Veep =0 Vopa = -28 Vegr = 40 Verg =0 Vppe = -20 Vege = -4
Pang=30b e =200 Gppa=20/b G = 40D G = 40D G =40/ gy = 30/b

%y B

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



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8 Es.N.021
y.v.V.q
7 A B _IC
T T =
b
1 AS QD e
7
b
T F
K\ : : :
¢,W/ b X,u,H,p
Xag Xec XpB Xec  Xee Xep  Xpr

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, vers.22.03.07

CONGRUENZA

Es.N.021

Matrice di equilibrio

[Hb Vb Hb Vb W]
o[22 0o 0o 0 O
opg| -1 -1 0 -1 -1
1 0 0 0 0
¢zl O O -1 0 1

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

-1

E

Matrice di congruenza
[¢Gb ¢DBb LIBD ¢FEb]

-1
-1

1

O O oo



MECCANISMO Es.N.021 SPOSTAMENTI CINEMATICA Es.N.021

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Uggc = 0 Upps = 0 Ugec =0 Ugpe = -0 Ugep = 0 Uppr = 0
Vasg = 0 Vgge = -0 Vppg = -0 Veee = -20 Vere = -2 Veep = 0 Vppe = -0
$ans =-0/b $gpc = -0/b pos = -0/b $eec =-0/b Orre = -0/b bgep = -0/b $ppr = -0lb

4

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



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8 Es.N.022 CONGRUENZA Es.N.022

VAAK: E
E
b m F A
1 G
% F A
T G
O Z;
=
=c
D B
b
Matrice di equilibrio Matrice di congruenza
[HDb VDb HGb VBAb WBA] [¢Fb ¢ABb ¢EGb uCG]
6 2 0o 0o o0 o0 Up 1 0 2 1
6| O 0O 0 0 1 v, | 0 0 2 o0
des| 2 -2 1 1 1 Ug 0 0 1 0
I e 1 3 UL 1 0 0 0 0 Vea | O 0 1 0
. c bbbl O 1 -1 0
g
¢,W/ b b X,u,H,p

Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Rappresentare schema della struttura e matrice di congruenza.

Jyz - Xyz - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.22.03.07



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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Uggc = 0 Upps = 0 Upage =0 Ueea = 0 Uggg = -0 Usec =0
Vang =0 Vggc = 0 Vpps = 0 Vane =0 Vera =0 Vegs = 28 Voee = 28
$ans =00 $gac = /b $pps = 0/b Gane =00 brea = 0/b beec = 0/b doec = 0/b

E
7F
o ¢
= . . A
—c

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



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8 Es.N.023 CONGRUENZA Es.N.023

VAAAY F
FE =
1 Er F \ G Z
" T 7
G
b
b AQ c
1 7 b AQ
c V7
B
b
Matrice di equilibrio Matrice di congruenza
[HCb VCb HDb HBDb VBDb] [¢Gb ¢AFb uFA uED:I
dg 1 0 1 0 0 Ue 1 0 1 0
G| O 1 0 -1 1 Ve 0 1 0 0
Uy | 1 0 0O -1 0 uLw |1 0 0 1
| upLO 0 1 1 o0 Up| 0 -1 -1 1
5 Vo LO 1 0 O
g

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



SPOSTAMENTI CINEMATICA

Es.N.023

MECCANISMO Es.N.023
F
Er=
& T ¢ V7
2 AQ
D 1

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = 0 Ucca =0 Uggp = O
Vang = -0 Veea =0 Vggp = -20
$ans =00 bcca =0/b $gap = /b

Uppe = 0
Vppe = -20
$ppe = 0/b

Upae = 0
Vaar = -0
Gane = 30

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

Ugee = 0
Vege = -0
Orre = 0/b

Uggr = 0
Voer = 0

docr = 0/b



CdSdC BGO07 Analisi Cinematica Esempio 8 Es.N.024 CONGRUENZA Es.N.024

y,v,\V,q A
1 A
b
B o I c
L Zh .
o v
t — 7
G F e W
b
Matrice di equilibrio Matrice di congruenza
[HBb HCb VCb HABb VABb] [¢Eb ¢DFb uFD LIGB:I
o [1 -1 0o o0 o© u, [-1 0 0 1
bl O 0O 1 1 1 u. |1 0 1 o0
Up | O 1 o -1 o Ve 0 1 0 0
| E 1 Ul 1 0 0 1 0 ug| 0 1 1 1
G F c V vel O 1 0 O
g

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



MECCANISMO Es.N.024 SPOSTAMENTI CINEMATICA Es.N.024

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upap = O Ugcp = 0 Uppa =0 Uggr = 0 Uprg = 0 Uppr =0 Uggg = 0
Vasg = 28 Veep = 0 Vopa =8 Vege = 0 Veeg = 0 Vope = O Vege = 20
bang =0 beep=-0b Bppy=-0D B =0 b =-Ob bppr=-Ob Bgee =-0/b

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



