
Es.N.eacr.001CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E
F

G

H

I

xAB

θCB

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

2
3

Piano H

.
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.eacr.001SPOSTAMENTI CINEMATICA E56121 Acerbis Elena

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.eacr.001

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.eacr.001

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.madb.002CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

θCA

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

2
3

Piano H

.
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.madb.002SPOSTAMENTI CINEMATICA M44665 Adobati Alessandro

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.madb.002

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.madb.002

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.malr.003CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E
F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θHG

xIG

2
3

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.malr.003SPOSTAMENTI CINEMATICA M39599 Alari Juri

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.malr.003

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.malr.003

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mamd.004CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E F

G

H

I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θHG

xHC

xGI

xIA

2
3

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.mamd.004SPOSTAMENTI CINEMATICA M41244 Amadei Mauro

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.mamd.004

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mamd.004

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.manl.005CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A B

C

D

E

F

G

HI

xAB

θBC

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

3
2

Piano H

.
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.manl.005SPOSTAMENTI CINEMATICA M44647 Anelli Michael

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.manl.005

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.manl.005

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.marn.006CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B C

D

E

F

G H

I

xAB

xCD

θAC

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

3
2

Piano H

.
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.marn.006SPOSTAMENTI CINEMATICA M49511 Arnoldi Emanuele

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.marn.006

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.marn.006

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.eatt.007CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θGH

xIG

3
2

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.eatt.007SPOSTAMENTI CINEMATICA E40737 Attori Viviana

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.eatt.007

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.eatt.007

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mazz.008CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B
C

D E

F

G

H I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θGH

xHC

xGI

xIA

3
2

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.mazz.008SPOSTAMENTI CINEMATICA M57209 Azzali Zanola Marco

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.mazz.008

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mazz.008

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.ebrc.009CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E
F

G

H

I

xAB

θCB

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

2
1 Piano H

.
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.ebrc.009SPOSTAMENTI CINEMATICA E51278 Barachetti Stefano

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.ebrc.009

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.ebrc.009

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.ebll.010CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

θCA

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

2
1 Piano H

.
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.ebll.010SPOSTAMENTI CINEMATICA E49667 Bellini Marco

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.ebll.010

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.ebll.010

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.eblt.011CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E
F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θHG

xIG

2
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.eblt.011SPOSTAMENTI CINEMATICA E40733 Belotti Maurizio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.eblt.011

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.eblt.011

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.ebrg.012CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E F

G

H

I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θHG

xHC

xGI

xIA

2
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.ebrg.012SPOSTAMENTI CINEMATICA E49502 Bergamini Marco

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.ebrg.012

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.ebrg.012

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mbrn.013CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

θBC

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

1
2

Piano H

.
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.mbrn.013SPOSTAMENTI CINEMATICA M44660 Bernardi Aldo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.mbrn.013

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mbrn.013

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.ebrt.014CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

θAC

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

1
2

Piano H

.
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.ebrt.014SPOSTAMENTI CINEMATICA E40698 Bertocchi Cristina

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.ebrt.014

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.ebrt.014

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mbrt.015CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θGH

xIG

1
2

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.mbrt.015SPOSTAMENTI CINEMATICA M50098 Bertuletti Marco

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.mbrt.015

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mbrt.015

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mbtt.016CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B
C

D E

F

G

H I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θGH

xHC

xGI

xIA

1
2

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.mbtt.016SPOSTAMENTI CINEMATICA M44644 Bettineschi Mario

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.mbtt.016

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mbtt.016

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.ebrt.017CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E
F

G

H

I

xAB

θCB

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

2
3

Piano H

.
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.ebrt.017SPOSTAMENTI CINEMATICA E50385 Bratelli Mauro

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.ebrt.017

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.ebrt.017

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.eccc.018CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

θCA

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

2
3

Piano H

.
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.eccc.018SPOSTAMENTI CINEMATICA E49498 Caccia Andrea

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.eccc.018

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.eccc.018

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.echr.019CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E
F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θHG

xIG

2
3

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.echr.019SPOSTAMENTI CINEMATICA E40731 Chiarini Michele

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.echr.019

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.echr.019

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mcct.020CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E F

G

H

I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θHG

xHC

xGI

xIA

2
3

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.mcct.020SPOSTAMENTI CINEMATICA M57714 Cicatelli Ivano

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.mcct.020

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mcct.020

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mcln.021CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A B

C

D

E

F

G

HI

xAB

θBC

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

3
2

Piano H

.
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.mcln.021SPOSTAMENTI CINEMATICA M44687 Colnago Matteo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.mcln.021

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mcln.021

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.eclm.022CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B C

D

E

F

G H

I

xAB

xCD

θAC

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

3
2

Piano H

.
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.eclm.022SPOSTAMENTI CINEMATICA E50107 Colombi Maurizio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.eclm.022

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.eclm.022

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.ecmn.023CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θGH

xIG

3
2

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.ecmn.023SPOSTAMENTI CINEMATICA E51355 Comini Roberta

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.ecmn.023

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.ecmn.023

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.ecrt.024CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B
C

D E

F

G

H I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θGH

xHC

xGI

xIA

3
2

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.ecrt.024SPOSTAMENTI CINEMATICA E49501 Cortinovis Enzo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.ecrt.024

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.ecrt.024

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mcrt.025CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E
F

G

H

I

xAB

θCB

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

2
1 Piano H

.
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.mcrt.025SPOSTAMENTI CINEMATICA M36056 Cortinovis Matteo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.mcrt.025

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mcrt.025

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.edll.026CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

θCA

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

2
1 Piano H

.
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.edll.026SPOSTAMENTI CINEMATICA E41184 Dallagrassa Daniele

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.edll.026

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.edll.026

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mddn.027CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E
F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θHG

xIG

2
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.mddn.027SPOSTAMENTI CINEMATICA M49341 De Danieli Riccardo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.mddn.027

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mddn.027

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.edll.028CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E F

G

H

I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θHG

xHC

xGI

xIA

2
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.edll.028SPOSTAMENTI CINEMATICA E50106 Della Valle Niccolo ’

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.edll.028

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.edll.028

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mdvc.029CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

θBC

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

1
2

Piano H

.
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.mdvc.029SPOSTAMENTI CINEMATICA M44692 De Vecchi Giordano

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.mdvc.029

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mdvc.029

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mdlc.030CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

θAC

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

1
2

Piano H

.
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.mdlc.030SPOSTAMENTI CINEMATICA M50422 Dolci Giorgio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.mdlc.030

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mdlc.030

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.edss.031CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θGH

xIG

1
2

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.edss.031SPOSTAMENTI CINEMATICA E49491 Dossi Davide

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.edss.031

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.edss.031

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.egmb.032CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B
C

D E

F

G

H I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θGH

xHC

xGI

xIA

1
2

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.egmb.032SPOSTAMENTI CINEMATICA E45182 Gamba Dario

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.egmb.032

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.egmb.032

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.egvz.033CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E
F

G

H

I

xAB

θCB

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

2
3

Piano H

.
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.egvz.033SPOSTAMENTI CINEMATICA E50670 Gavazzeni Michele

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.egvz.033

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.egvz.033

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mghl.034CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

θCA

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

2
3

Piano H

.
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.mghl.034SPOSTAMENTI CINEMATICA M49364 Ghilardi Paolo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.mghl.034

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mghl.034

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.efcc.035CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E
F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θHG

xIG

2
3

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.efcc.035SPOSTAMENTI CINEMATICA E45151 Facchinetti Gabriele

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.efcc.035

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.efcc.035

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.efls.036CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E F

G

H

I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θHG

xHC

xGI

xIA

2
3

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.efls.036SPOSTAMENTI CINEMATICA E45159 Filisetti Andrea

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.efls.036

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.efls.036

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.efls.037CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A B

C

D

E

F

G

HI

xAB

θBC

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

3
2

Piano H

.
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.efls.037SPOSTAMENTI CINEMATICA E45165 Filisetti Danilo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.efls.037

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.efls.037

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mflg.038CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B C

D

E

F

G H

I

xAB

xCD

θAC

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

3
2

Piano H

.
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.mflg.038SPOSTAMENTI CINEMATICA M49640 Filugelli Daniele

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.mflg.038

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mflg.038

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.efrn.039CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θGH

xIG

3
2

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.efrn.039SPOSTAMENTI CINEMATICA E40704 Fornoni Francesco

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.efrn.039

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.efrn.039

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.efrn.040CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B
C

D E

F

G

H I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θGH

xHC

xGI

xIA

3
2

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.efrn.040SPOSTAMENTI CINEMATICA E44464 Franchina Giorgio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.efrn.040

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.efrn.040

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.elcn.041CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E
F

G

H

I

xAB

θCB

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

2
1 Piano H

.
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.elcn.041SPOSTAMENTI CINEMATICA E50114 Licini Erika

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.elcn.041

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.elcn.041

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mlcn.042CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

θCA

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

2
1 Piano H

.
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.mlcn.042SPOSTAMENTI CINEMATICA M51127 Licini Gabriele

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.mlcn.042

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mlcn.042

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mlct.043CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E
F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θHG

xIG

2
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.mlct.043SPOSTAMENTI CINEMATICA M40639 Locatelli Fabio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.mlct.043

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mlct.043

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mmds.044CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E F

G

H

I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θHG

xHC

xGI

xIA

2
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.mmds.044SPOSTAMENTI CINEMATICA M36916 Madaschi Davide

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.mmds.044

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mmds.044

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.emnt.045CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

θBC

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

1
2

Piano H

.
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.emnt.045SPOSTAMENTI CINEMATICA E50420 Mainetti Mario

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.emnt.045

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.emnt.045

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mmng.046CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

θAC

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

1
2

Piano H

.
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.mmng.046SPOSTAMENTI CINEMATICA M49357 Mangili Simone

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.mmng.046

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mmng.046

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.emnz.047CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θGH

xIG

1
2

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.emnz.047SPOSTAMENTI CINEMATICA E33038 Manzoni Diego

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.emnz.047

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.emnz.047

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mmpl.048CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B
C

D E

F

G

H I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θGH

xHC

xGI

xIA

1
2

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.mmpl.048SPOSTAMENTI CINEMATICA M41215 Mapelli Matteo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.mmpl.048

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mmpl.048

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.emsn.049CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E
F

G

H

I

xAB

θCB

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

2
3

Piano H

.
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.emsn.049SPOSTAMENTI CINEMATICA E49671 Masnada Roberto

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.emsn.049

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.emsn.049

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mmss.050CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

θCA

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

2
3

Piano H

.
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.mmss.050SPOSTAMENTI CINEMATICA M51152 Massarelli Matteo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.mmss.050

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mmss.050

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.emtr.051CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E
F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θHG

xIG

2
3

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.emtr.051SPOSTAMENTI CINEMATICA E35999 Matera Davide

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.emtr.051

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.emtr.051

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mmdl.052CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E F

G

H

I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θHG

xHC

xGI

xIA

2
3

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.mmdl.052SPOSTAMENTI CINEMATICA M49417 Medolago Alessandro

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.mmdl.052

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mmdl.052

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mmrl.053CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A B

C

D

E

F

G

HI

xAB

θBC

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

3
2

Piano H

.
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.mmrl.053SPOSTAMENTI CINEMATICA M50099 Merli Roberto

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.mmrl.053

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mmrl.053

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.emls.054CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B C

D

E

F

G H

I

xAB

xCD

θAC

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

3
2

Piano H

.
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.emls.054SPOSTAMENTI CINEMATICA E40681 Milesi Alessandro

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.emls.054

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.emls.054

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.emls.055CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θGH

xIG

3
2

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.emls.055SPOSTAMENTI CINEMATICA E00000 Milesi Lorenzo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.emls.055

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.emls.055

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.emst.056CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B
C

D E

F

G

H I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θGH

xHC

xGI

xIA

3
2

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.emst.056SPOSTAMENTI CINEMATICA E49495 Mistri Francesca

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.emst.056

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.emst.056

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.emrt.057CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E
F

G

H

I

xAB

θCB

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

2
1 Piano H

.
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.emrt.057SPOSTAMENTI CINEMATICA E45198 Moretti Stefano

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.emrt.057

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.emrt.057

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mmrt.058CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

θCA

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

2
1 Piano H

.
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.mmrt.058SPOSTAMENTI CINEMATICA M44613 Morotti Roberto

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.mmrt.058

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mmrt.058

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mnsp.059CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E
F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θHG

xIG

2
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.mnsp.059SPOSTAMENTI CINEMATICA M39601 Nespoli Gianluca

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.mnsp.059

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mnsp.059

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.eong.060CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E F

G

H

I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θHG

xHC

xGI

xIA

2
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.eong.060SPOSTAMENTI CINEMATICA E45187 Ongaro Annunciata

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.eong.060

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.eong.060

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.epgn.061CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

θBC

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

1
2

Piano H

.
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.epgn.061SPOSTAMENTI CINEMATICA E45123 Pagnoncelli Alessandro

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.epgn.061

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.epgn.061

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.epst.062CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

θAC

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

1
2

Piano H

.
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.epst.062SPOSTAMENTI CINEMATICA E52270 Pasta Nicola

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.epst.062

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.epst.062

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mpdr.063CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θGH

xIG

1
2

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.mpdr.063SPOSTAMENTI CINEMATICA M50435 Pedrocchi Stefano

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.mpdr.063

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mpdr.063

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mprn.064CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B
C

D E

F

G

H I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θGH

xHC

xGI

xIA

1
2

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.mprn.064SPOSTAMENTI CINEMATICA M44600 Perna Silvio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.mprn.064

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mprn.064

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.epzz.065CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E
F

G

H

I

xAB

θCB

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

2
3

Piano H

.
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.epzz.065SPOSTAMENTI CINEMATICA E49660 Pezzoni Roberto

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.epzz.065

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.epzz.065

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.epzz.066CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

θCA

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

2
3

Piano H

.
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.epzz.066SPOSTAMENTI CINEMATICA E49503 Pizzagalli Giovanni

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.epzz.066

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.epzz.066

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mprn.067CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E
F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θHG

xIG

2
3

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.mprn.067SPOSTAMENTI CINEMATICA M50179 Preani Alberto

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.mprn.067

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mprn.067

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mplc.068CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E F

G

H

I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θHG

xHC

xGI

xIA

2
3

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.mplc.068SPOSTAMENTI CINEMATICA M41220 Pulcini Giovanni

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.mplc.068

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mplc.068

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mrva.069CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A B

C

D

E

F

G

HI

xAB

θBC

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

3
2

Piano H

.
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.mrva.069SPOSTAMENTI CINEMATICA M41262 Riva Andrea

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.mrva.069

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mrva.069

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.ernc.070CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B C

D

E

F

G H

I

xAB

xCD

θAC

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

3
2

Piano H

.
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.ernc.070SPOSTAMENTI CINEMATICA E45124 Roncalli Fabio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.ernc.070

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.ernc.070

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mrtd.071CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θGH

xIG

3
2

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.mrtd.071SPOSTAMENTI CINEMATICA M49768 Rota Daniele

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.mrtd.071

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mrtd.071

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mrtg.072CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B
C

D E

F

G

H I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θGH

xHC

xGI

xIA

3
2

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.mrtg.072SPOSTAMENTI CINEMATICA M49510 Rotigni Aronne

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.mrtg.072

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mrtg.072

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.ersc.073CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E
F

G

H

I

xAB

θCB

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

2
1 Piano H

.
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.ersc.073SPOSTAMENTI CINEMATICA E46538 Rusconi Fabio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.ersc.073

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.ersc.073

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.eslv.074CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

θCA

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

2
1 Piano H

.
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.eslv.074SPOSTAMENTI CINEMATICA E50235 Salvetti Nicola

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.eslv.074

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.eslv.074

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.esgh.075CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E
F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θHG

xIG

2
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.esgh.075SPOSTAMENTI CINEMATICA E30916 Seghezzi Giorgio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.esgh.075

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.esgh.075

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.msrm.076CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E F

G

H

I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θHG

xHC

xGI

xIA

2
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.msrm.076SPOSTAMENTI CINEMATICA M49888 Sermide Riccardo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.msrm.076

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.msrm.076

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mspr.077CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

θBC

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

1
2

Piano H

.
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.mspr.077SPOSTAMENTI CINEMATICA M41245 Speroni Paolo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.mspr.077

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mspr.077

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.espn.078CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

θAC

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

1
2

Piano H

.
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.espn.078SPOSTAMENTI CINEMATICA E41307 Spinelli Luca

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.espn.078

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.espn.078

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mstr.079CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θGH

xIG

1
2

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.mstr.079SPOSTAMENTI CINEMATICA M50430 Strada Carlo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.mstr.079

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mstr.079

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mstc.080CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B
C

D E

F

G

H I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θGH

xHC

xGI

xIA

1
2

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.mstc.080SPOSTAMENTI CINEMATICA M39525 Stucchi Mattia

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.mstc.080

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mstc.080

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.etrz.081CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E
F

G

H

I

xAB

θCB

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

2
3

Piano H

.
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.etrz.081SPOSTAMENTI CINEMATICA E49496 Terzi Daniele

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.etrz.081

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.etrz.081

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mtrn.082CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

θCA

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

2
3

Piano H

.
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.mtrn.082SPOSTAMENTI CINEMATICA M49889 Tironi Marco

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.mtrn.082

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mtrn.082

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mtrt.083CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E
F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θHG

xIG

2
3

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.mtrt.083SPOSTAMENTI CINEMATICA M50176 Tortora Marco

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.mtrt.083

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mtrt.083

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.eubb.084CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E F

G

H

I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θHG

xHC

xGI

xIA

2
3

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.eubb.084SPOSTAMENTI CINEMATICA E45128 Ubbiali Giorgio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.eubb.084

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.eubb.084

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mvll.085CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A B

C

D

E

F

G

HI

xAB

θBC

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

3
2

Piano H

.
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.mvll.085SPOSTAMENTI CINEMATICA M49369 Villa Fabio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.mvll.085

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mvll.085

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.evsc.086CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B C

D

E

F

G H

I

xAB

xCD

θAC

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

3
2

Piano H

.
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.evsc.086SPOSTAMENTI CINEMATICA E49675 Visconti Mirko

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.evsc.086

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.evsc.086

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.mzmb.087CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θGH

xIG

3
2

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.mzmb.087SPOSTAMENTI CINEMATICA M49639 Zambelli Marco

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.mzmb.087

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.mzmb.087

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.ezmp.088CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B
C

D E

F

G

H I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θGH

xHC

xGI

xIA

3
2

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.ezmp.088SPOSTAMENTI CINEMATICA E45141 Zampiero Luca

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.ezmp.088

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.ezmp.088

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.eznc.089CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E
F

G

H

I

xAB

θCB

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

2
1 Piano H

.
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.eznc.089SPOSTAMENTI CINEMATICA E49890 Zanchi Daniel Mauro

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.eznc.089

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.eznc.089

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.eznn.090CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

θCA

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

2
1 Piano H

.
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.eznn.090SPOSTAMENTI CINEMATICA E49494 Zanoni Davide

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.eznn.090

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.eznn.090

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.xxxx.091CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E
F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θHG

xIG

2
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.xxxx.091SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.xxxx.091

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.xxxx.091

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.xxxx.092CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E F

G

H

I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θHG

xHC

xGI

xIA

2
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.xxxx.092SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.xxxx.092

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.xxxx.092

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.xxxx.093CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

θBC

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

1
2

Piano H

.
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.xxxx.093SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.xxxx.093

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.xxxx.093

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.xxxx.094CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

θAC

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

1
2

Piano H

.
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.xxxx.094SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.xxxx.094

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.xxxx.094

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.xxxx.095CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θGH

xIG

1
2

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.xxxx.095SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.xxxx.095

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.xxxx.095

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.xxxx.096CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b

A

B
C

D E

F

G

H I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θGH

xHC

xGI

xIA

1
2

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.xxxx.096SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.xxxx.096

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.xxxx.096

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.xxxx.097CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E
F

G

H

I

xAB

θCB

xCD

xBE

xEF

xFG

xGD

xDH

xGI

2
3

Piano H

.
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.xxxx.097SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =



Es.N.xxxx.097

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.xxxx.097

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.xxxx.098CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

θCA

xEA

xFG

xDH

xFD

xIF

xBI

2
3

Piano H

.
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.xxxx.098SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.xxxx.098

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.xxxx.098

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.xxxx.099CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E
F

G

H

I

xAB

xCD

xAC

xEA

xFE

xGF

xHC

θHG

xIG

2
3

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.xxxx.099SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGF =

vGGF =

ϕGGF =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =



Es.N.xxxx.099

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.xxxx.099

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09



Es.N.xxxx.100CdSdC UniBG 09 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E F

G

H

I

xAB

xBC

xCD

xBE

xFG

θHG

xHC

xGI

xIA

2
3

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.xxxx.100SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uHHC =

vHHC =

ϕHHC =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIA =

vIIA =

ϕIIA =



Es.N.xxxx.100

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09

Es.N.xxxx.100

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.27.03.09 27.03.09


