
Es.N.malr.001CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D E

F

G H

xAB

θCD

θCE

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

2
1 Piano C

.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.malr.001SPOSTAMENTI CINEMATICA 39599m Alari Juri

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.malr.001

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.malr.001

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.ealb.002CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A
B

C

DE

F

G

H

xAB

θCD

θCE

xFA

xGH

xGD

xAE

xBG

1
1

Piano B

2
1 Piano C

.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.ealb.002SPOSTAMENTI CINEMATICA 51283e Albani Gianfranco

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.ealb.002

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.ealb.002

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.earn.003CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θGC

θGE

xHD

1
1

Piano F

2
1 Piano G

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.earn.003SPOSTAMENTI CINEMATICA 50671e Arnoldi Antonio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.earn.003

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.earn.003

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.eblt.004CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

DE

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θHD

θHE

xCA

1
1

Piano A

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.eblt.004SPOSTAMENTI CINEMATICA 54339e Beltrami Alberto

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.eblt.004

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.eblt.004

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.ebnd.005CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A B

C

D

E

F

G

H

xAB

θDC

θEC

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

1
2

Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.ebnd.005SPOSTAMENTI CINEMATICA 41464e Bendoni Marina

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.ebnd.005

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.ebnd.005

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.ebtt.006CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

θCD

θED

xFA

xGH

xGC

xAE

xBG

1
1

Piano B

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.ebtt.006SPOSTAMENTI CINEMATICA 21402e Bettineschi Luisella

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.ebtt.006

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.ebtt.006

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mcml.007CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

DE

FG

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θCG

θEG

xHD

1
1

Piano F

1
2

Piano G
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mcml.007SPOSTAMENTI CINEMATICA 36749m Camilli Andrea

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.mcml.007

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mcml.007

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mcmp.008CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

CD

E

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θDH

θEH

xCA

1
1

Piano A

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mcmp.008SPOSTAMENTI CINEMATICA 55598m Campana Federico

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uEEH =

vEEH =

ϕEEH =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.mcmp.008

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mcmp.008

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.ecrd.009CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D E

F

G H

xAB

θCD

θCE

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

5 1 Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.ecrd.009SPOSTAMENTI CINEMATICA 45154e Cardinetti Alberto

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.ecrd.009

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.ecrd.009

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mcrm.010CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A
B

C

DE

F

G

H

xAB

θCD

θCE

xFA

xGH

xGD

xAE

xBG

1
1

Piano B

51 Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mcrm.010SPOSTAMENTI CINEMATICA 49348m Carminati Mauro

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.mcrm.010

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mcrm.010

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.ecrb.011CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θGC

θGE

xHD

1
1

Piano F

51 Piano G
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.ecrb.011SPOSTAMENTI CINEMATICA 49493e Carobbio Pierfederico

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.ecrb.011

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.ecrb.011

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mcst.012CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

DE

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θHD

θHE

xCA

1
1

Piano A

5 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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mcst.012SPOSTAMENTI CINEMATICA 44681m Castagnoli Corrado

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.mcst.012

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mcst.012

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mcst.013CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A B

C

D

E

F

G

H

xAB

θDC

θEC

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

1
5

Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mcst.013SPOSTAMENTI CINEMATICA 44141m Castelletti Francesco

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.mcst.013

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mcst.013

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.echp.014CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

θCD

θED

xFA

xGH

xGC

xAE

xBG

1
1

Piano B

1
5

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.echp.014SPOSTAMENTI CINEMATICA 37475e Chiappa Pamela

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.echp.014

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.echp.014

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.eclm.015CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

DE

FG

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θCG

θEG

xHD

1
1

Piano F

1
5

Piano G
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.eclm.015SPOSTAMENTI CINEMATICA 50107e Colombi Maurizio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.eclm.015

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.eclm.015

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.ecrn.016CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

CD

E

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θDH

θEH

xCA

1
1

Piano A

1
5

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.ecrn.016SPOSTAMENTI CINEMATICA 45152e Corna Umberto

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uEEH =

vEEH =

ϕEEH =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.ecrn.016

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.ecrn.016

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.ecrt.017CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D E

F

G H

xAB

θCD

θCE

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

1
1

Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.ecrt.017SPOSTAMENTI CINEMATICA 49488e Crotti Emanuele

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.ecrt.017

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.ecrt.017

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mdlc.018CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A
B

C

DE

F

G

H

xAB

θCD

θCE

xFA

xGH

xGD

xAE

xBG

1
1

Piano B

1
1

Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mdlc.018SPOSTAMENTI CINEMATICA 55258m Dal Corso Federico

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.mdlc.018

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mdlc.018

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mdnd.019CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θGC

θGE

xHD

1
1

Piano F

1
1

Piano G
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mdnd.019SPOSTAMENTI CINEMATICA 54721m Donadoni Piergiuseppe

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.mdnd.019

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mdnd.019

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.edss.020CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

DE

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θHD

θHE

xCA

1
1

Piano A

1
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.edss.020SPOSTAMENTI CINEMATICA 49491e Dossi Davide

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.edss.020

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.edss.020

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.efch.021CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A B

C

D

E

F

G

H

xAB

θDC

θEC

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

1
1

Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.efch.021SPOSTAMENTI CINEMATICA 50545e Facheris Mattia

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.efch.021

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.efch.021

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.efch.022CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

θCD

θED

xFA

xGH

xGC

xAE

xBG

1
1

Piano B

1
1

Piano D
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.efch.022SPOSTAMENTI CINEMATICA 54660e Facheris Mattia

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.efch.022

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.efch.022

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mfrr.023CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

DE

FG

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θCG

θEG

xHD

1
1

Piano F

1
1

Piano G
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mfrr.023SPOSTAMENTI CINEMATICA 42571m Farri Cristian

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.mfrr.023

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mfrr.023

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.efrr.024CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

CD

E

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θDH

θEH

xCA

1
1

Piano A

1
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.efrr.024SPOSTAMENTI CINEMATICA 55368e Ferrari Luca

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uEEH =

vEEH =

ϕEEH =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.efrr.024

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.efrr.024

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.efls.025CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D E

F

G H

xAB

θCD

θCE

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

5
4

Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.efls.025SPOSTAMENTI CINEMATICA 45159e Filisetti Andrea

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.efls.025

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.efls.025

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.efrg.026CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A
B

C

DE

F

G

H

xAB

θCD

θCE

xFA

xGH

xGD

xAE

xBG

1
1

Piano B

5
4

Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.efrg.026SPOSTAMENTI CINEMATICA 54218e Frigerio Annalisa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.efrg.026

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.efrg.026

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mgbr.027CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θGC

θGE

xHD

1
1

Piano F

5
4

Piano G
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mgbr.027SPOSTAMENTI CINEMATICA 49360m Gabrieli Fabio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.mgbr.027

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mgbr.027

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mghs.028CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

DE

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θHD

θHE

xCA

1
1

Piano A

5
4

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mghs.028SPOSTAMENTI CINEMATICA 44606m Ghisetti Enrico

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.mghs.028

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mghs.028

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mgnn.029CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A B

C

D

E

F

G

H

xAB

θDC

θEC

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

4
5

Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mgnn.029SPOSTAMENTI CINEMATICA 50426m Giannarelli Eduardo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.mgnn.029

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mgnn.029

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mlnf.030CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

θCD

θED

xFA

xGH

xGC

xAE

xBG

1
1

Piano B

4
5

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mlnf.030SPOSTAMENTI CINEMATICA 54713m Lanfranchi Mattia

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.mlnf.030

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mlnf.030

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mlcn.031CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

DE

FG

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θCG

θEG

xHD

1
1

Piano F

4
5

Piano G
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mlcn.031SPOSTAMENTI CINEMATICA 51127m Licini Gabriele

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.mlcn.031

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mlcn.031

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mlct.032CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

CD

E

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θDH

θEH

xCA

1
1

Piano A

4
5

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mlct.032SPOSTAMENTI CINEMATICA 50431m Locatelli Andrea

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uEEH =

vEEH =

ϕEEH =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.mlct.032

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mlct.032

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.elct.033CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D E

F

G H

xAB

θCD

θCE

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

52 Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.elct.033SPOSTAMENTI CINEMATICA 54665e Locatelli Daniele

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.elct.033

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.elct.033

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.elct.034CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A
B

C

DE

F

G

H

xAB

θCD

θCE

xFA

xGH

xGD

xAE

xBG

1
1

Piano B

5 2 Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.elct.034SPOSTAMENTI CINEMATICA 54796e Locatelli Fabio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.elct.034

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.elct.034

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.elng.035CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θGC

θGE

xHD

1
1

Piano F

5 2 Piano G
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.elng.035SPOSTAMENTI CINEMATICA 54655e Longaretti Stefano

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.elng.035

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.elng.035

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mlrn.036CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

DE

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θHD

θHE

xCA

1
1

Piano A

52 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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mlrn.036SPOSTAMENTI CINEMATICA 30582m Lorenzi Giacomo Luca

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.mlrn.036

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mlrn.036

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.emng.037CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A B

C

D

E

F

G

H

xAB

θDC

θEC

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

2
5

Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.emng.037SPOSTAMENTI CINEMATICA 55248e Mangili Matteo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.emng.037

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.emng.037

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mmnz.038CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

θCD

θED

xFA

xGH

xGC

xAE

xBG

1
1

Piano B

2
5

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mmnz.038SPOSTAMENTI CINEMATICA 55513m Manzoni Chiara

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.mmnz.038

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mmnz.038

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.emrc.039CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

DE

FG

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θCG

θEG

xHD

1
1

Piano F

2
5

Piano G
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.emrc.039SPOSTAMENTI CINEMATICA 54786e Marchetti Lisa Antonietta

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.emrc.039

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.emrc.039

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.emtr.040CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

CD

E

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θDH

θEH

xCA

1
1

Piano A

2
5

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.emtr.040SPOSTAMENTI CINEMATICA 35999e Matera Davide

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uEEH =

vEEH =

ϕEEH =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.emtr.040

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.emtr.040

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mmrn.041CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D E

F

G H

xAB

θCD

θCE

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

2
1 Piano C

.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mmrn.041SPOSTAMENTI CINEMATICA 55987m Miranda Marco

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.mmrn.041

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mmrn.041

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mmrs.042CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A
B

C

DE

F

G

H

xAB

θCD

θCE

xFA

xGH

xGD

xAE

xBG

1
1

Piano B

2
1 Piano C

.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mmrs.042SPOSTAMENTI CINEMATICA 42133m Mores Nicola

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.mmrs.042

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mmrs.042

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mnsp.043CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θGC

θGE

xHD

1
1

Piano F

2
1 Piano G

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mnsp.043SPOSTAMENTI CINEMATICA 39601m Nespoli Gianluca

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.mnsp.043

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mnsp.043

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mocc.044CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

DE

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θHD

θHE

xCA

1
1

Piano A

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mocc.044SPOSTAMENTI CINEMATICA 54972m Occioni Stefano

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.mocc.044

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mocc.044

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mocc.045CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A B

C

D

E

F

G

H

xAB

θDC

θEC

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

1
2

Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mocc.045SPOSTAMENTI CINEMATICA 54972m Occioni Stefano

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.mocc.045

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mocc.045

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.molv.046CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

θCD

θED

xFA

xGH

xGC

xAE

xBG

1
1

Piano B

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.molv.046SPOSTAMENTI CINEMATICA 49334m Olivieri Alessandro

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.molv.046

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.molv.046

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.morz.047CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

DE

FG

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θCG

θEG

xHD

1
1

Piano F

1
2

Piano G
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.morz.047SPOSTAMENTI CINEMATICA 49366m Orzero Giovanni

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.morz.047

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.morz.047

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mpdv.048CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

CD

E

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θDH

θEH

xCA

1
1

Piano A

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mpdv.048SPOSTAMENTI CINEMATICA 50424m Padovan Luca Emilio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uEEH =

vEEH =

ϕEEH =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.mpdv.048

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mpdv.048

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mpgl.049CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D E

F

G H

xAB

θCD

θCE

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

2
1 Piano C

.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mpgl.049SPOSTAMENTI CINEMATICA 50096m Pagliaroli Andrea

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.mpgl.049

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mpgl.049

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.eplt.050CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A
B

C

DE

F

G

H

xAB

θCD

θCE

xFA

xGH

xGD

xAE

xBG

1
1

Piano B

2
1 Piano C

.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.eplt.050SPOSTAMENTI CINEMATICA 41367e Pala Teresa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.eplt.050

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.eplt.050

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.epng.051CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θGC

θGE

xHD

1
1

Piano F

2
1 Piano G

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.epng.051SPOSTAMENTI CINEMATICA 50237e Panigatti Stefano

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.epng.051

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.epng.051

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mpss.052CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

DE

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θHD

θHE

xCA

1
1

Piano A

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mpss.052SPOSTAMENTI CINEMATICA 55605m Passera Andrea

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.mpss.052

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mpss.052

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.epll.053CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A B

C

D

E

F

G

H

xAB

θDC

θEC

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

1
2

Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.epll.053SPOSTAMENTI CINEMATICA 54214e Pellegrini Massimiliano

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.epll.053

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.epll.053

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mprs.054CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

θCD

θED

xFA

xGH

xGC

xAE

xBG

1
1

Piano B

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mprs.054SPOSTAMENTI CINEMATICA 54334m Persico Stefano

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.mprs.054

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mprs.054

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.epsn.055CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

DE

FG

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θCG

θEG

xHD

1
1

Piano F

1
2

Piano G
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.epsn.055SPOSTAMENTI CINEMATICA 54664e Pesenti Pierangelo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.epsn.055

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.epsn.055

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mpln.056CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

CD

E

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θDH

θEH

xCA

1
1

Piano A

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mpln.056SPOSTAMENTI CINEMATICA 54338m Polini Mattia

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uEEH =

vEEH =

ϕEEH =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.mpln.056

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mpln.056

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mprn.057CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D E

F

G H

xAB

θCD

θCE

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

5 1 Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mprn.057SPOSTAMENTI CINEMATICA 50179m Preani Alberto

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.mprn.057

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mprn.057

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.eprs.058CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A
B

C

DE

F

G

H

xAB

θCD

θCE

xFA

xGH

xGD

xAE

xBG

1
1

Piano B

51 Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.eprs.058SPOSTAMENTI CINEMATICA 21398e Presezzi Rossella

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.eprs.058

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.eprs.058

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mprs.059CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θGC

θGE

xHD

1
1

Piano F

51 Piano G
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mprs.059SPOSTAMENTI CINEMATICA 57601m Proserpi Luca

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.mprs.059

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mprs.059

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mrta.060CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

DE

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θHD

θHE

xCA

1
1

Piano A

5 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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mrta.060SPOSTAMENTI CINEMATICA 50909m Rota Andrea

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.mrta.060

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mrta.060

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mrbn.061CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A B

C

D

E

F

G

H

xAB

θDC

θEC

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

1
5

Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mrbn.061SPOSTAMENTI CINEMATICA 49367m Rubini Marco

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.mrbn.061

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mrbn.061

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mslv.062CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

θCD

θED

xFA

xGH

xGC

xAE

xBG

1
1

Piano B

1
5

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mslv.062SPOSTAMENTI CINEMATICA 41263m Salvi Paolo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.mslv.062

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mslv.062

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.msnt.063CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

DE

FG

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θCG

θEG

xHD

1
1

Piano F

1
5

Piano G
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.msnt.063SPOSTAMENTI CINEMATICA 1004175m Santonicola Virgilio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.msnt.063

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.msnt.063

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.esrg.064CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

CD

E

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θDH

θEH

xCA

1
1

Piano A

1
5

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.esrg.064SPOSTAMENTI CINEMATICA 45126e Sarga Luca

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uEEH =

vEEH =

ϕEEH =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.esrg.064

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.esrg.064

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.msgh.065CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D E

F

G H

xAB

θCD

θCE

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

1
1

Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.msgh.065SPOSTAMENTI CINEMATICA 56142m Seghezzi Roberto

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.msgh.065

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.msgh.065

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.esrr.066CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A
B

C

DE

F

G

H

xAB

θCD

θCE

xFA

xGH

xGD

xAE

xBG

1
1

Piano B

1
1

Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.esrr.066SPOSTAMENTI CINEMATICA 46209e Serra Marco

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.esrr.066

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.esrr.066

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.esrm.067CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θGC

θGE

xHD

1
1

Piano F

1
1

Piano G
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.esrm.067SPOSTAMENTI CINEMATICA 54783e Sorio Mirko

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.esrm.067

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.esrm.067

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mspr.068CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

DE

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θHD

θHE

xCA

1
1

Piano A

1
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mspr.068SPOSTAMENTI CINEMATICA 45066m Spreafico Morè Daniele

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.mspr.068

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mspr.068

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.esrd.069CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A B

C

D

E

F

G

H

xAB

θDC

θEC

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

1
1

Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.esrd.069SPOSTAMENTI CINEMATICA 54945e Suardi Alessandro

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.esrd.069

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.esrd.069

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.etda.070CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

θCD

θED

xFA

xGH

xGC

xAE

xBG

1
1

Piano B

1
1

Piano D
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.etda.070SPOSTAMENTI CINEMATICA 54216e Tadè Alberto

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.etda.070

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.etda.070

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mtdr.071CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

DE

FG

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θCG

θEG

xHD

1
1

Piano F

1
1

Piano G
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mtdr.071SPOSTAMENTI CINEMATICA 50418m Teodori Daniele

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.mtdr.071

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mtdr.071

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mtms.072CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

CD

E

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θDH

θEH

xCA

1
1

Piano A

1
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mtms.072SPOSTAMENTI CINEMATICA 49350m Tomaselli Matteo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uEEH =

vEEH =

ϕEEH =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.mtms.072

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mtms.072

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.etmb.073CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D E

F

G H

xAB

θCD

θCE

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

5
4

Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.etmb.073SPOSTAMENTI CINEMATICA 54666e Tombini Alfredo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.etmb.073

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.etmb.073

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.ettm.074CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A
B

C

DE

F

G

H

xAB

θCD

θCE

xFA

xGH

xGD

xAE

xBG

1
1

Piano B

5
4

Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.ettm.074SPOSTAMENTI CINEMATICA 54662e Toti Marco

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.ettm.074

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.ettm.074

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mtrp.075CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θGC

θGE

xHD

1
1

Piano F

5
4

Piano G
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mtrp.075SPOSTAMENTI CINEMATICA 54691m Tripepi Riccardo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.mtrp.075

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mtrp.075

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mubb.076CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

DE

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θHD

θHE

xCA

1
1

Piano A

5
4

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mubb.076SPOSTAMENTI CINEMATICA 56699m Ubbiali Stefano

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.mubb.076

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mubb.076

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mvrz.077CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A B

C

D

E

F

G

H

xAB

θDC

θEC

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

4
5

Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mvrz.077SPOSTAMENTI CINEMATICA 54314m Verzeroli Davide

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.mvrz.077

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mvrz.077

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mvlc.078CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

θCD

θED

xFA

xGH

xGC

xAE

xBG

1
1

Piano B

4
5

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mvlc.078SPOSTAMENTI CINEMATICA 49356m Vila Cedeno Miguel

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.mvlc.078

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mvlc.078

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.mvll.079CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

DE

FG

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θCG

θEG

xHD

1
1

Piano F

4
5

Piano G
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.mvll.079SPOSTAMENTI CINEMATICA 54716m Villa Matteo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.mvll.079

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.mvll.079

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.evsn.080CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

CD

E

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θDH

θEH

xCA

1
1

Piano A

4
5

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.evsn.080SPOSTAMENTI CINEMATICA 55100e Visinoni Daniele

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uEEH =

vEEH =

ϕEEH =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.evsn.080

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.evsn.080

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.xxxx.081CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D E

F

G H

xAB

θCD

θCE

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

52 Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.xxxx.081SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.xxxx.081

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.xxxx.081

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.xxxx.082CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A
B

C

DE

F

G

H

xAB

θCD

θCE

xFA

xGH

xGD

xAE

xBG

1
1

Piano B

5 2 Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.xxxx.082SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.xxxx.082

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.xxxx.082

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.xxxx.083CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θGC

θGE

xHD

1
1

Piano F

5 2 Piano G
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.xxxx.083SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.xxxx.083

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.xxxx.083

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.xxxx.084CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

DE

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θHD

θHE

xCA

1
1

Piano A

52 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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.xxxx.084SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.xxxx.084

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.xxxx.084

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.xxxx.085CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A B

C

D

E

F

G

H

xAB

θDC

θEC

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

2
5

Piano C
.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.xxxx.085SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.xxxx.085

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.xxxx.085

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.xxxx.086CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

θCD

θED

xFA

xGH

xGC

xAE

xBG

1
1

Piano B

2
5

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.xxxx.086SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.xxxx.086

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.xxxx.086

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.xxxx.087CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

DE

FG

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θCG

θEG

xHD

1
1

Piano F

2
5

Piano G
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.xxxx.087SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.xxxx.087

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.xxxx.087

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.xxxx.088CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

CD

E

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θDH

θEH

xCA

1
1

Piano A

2
5

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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.xxxx.088SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uEEH =

vEEH =

ϕEEH =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.xxxx.088

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.xxxx.088

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.xxxx.089CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D E

F

G H

xAB

θCD

θCE

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

2
1 Piano C

.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.xxxx.089SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.xxxx.089

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.xxxx.089

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.xxxx.090CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A
B

C

DE

F

G

H

xAB

θCD

θCE

xFA

xGH

xGD

xAE

xBG

1
1

Piano B

2
1 Piano C

.
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.
JYZ - xYZ - θYZ  riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

Es.N.xxxx.090SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.xxxx.090

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.xxxx.090

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.xxxx.091CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θGC

θGE

xHD

1
1

Piano F

2
1 Piano G

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
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.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.xxxx.091

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.xxxx.091

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.xxxx.092CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

DE

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θHD

θHE

xCA

1
1

Piano A

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.
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.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.xxxx.092

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.xxxx.092

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.xxxx.093CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A B

C

D

E

F

G

H

xAB

θDC

θEC

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

1
2

Piano C
.
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.
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.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.xxxx.093

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.xxxx.093

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.xxxx.094CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

θCD

θED

xFA

xGH

xGC

xAE

xBG

1
1

Piano B

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.
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.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.xxxx.094

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.xxxx.094

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.xxxx.095CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

DE

FG

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θCG

θEG

xHD

1
1

Piano F

1
2

Piano G
.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
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.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.xxxx.095

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.xxxx.095

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.xxxx.096CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

CD

E

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θDH

θEH

xCA

1
1

Piano A

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.
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.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uEEH =

vEEH =

ϕEEH =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.xxxx.096

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.xxxx.096

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.xxxx.097CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D E

F

G H

xAB

θCD

θCE

xBF

xFG

xBD

xGE

xGH

1
1

Piano F

2
1 Piano C

.
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.
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.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =



Es.N.xxxx.097

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.xxxx.097

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.xxxx.098CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A
B

C

DE

F

G

H

xAB

θCD

θCE

xFA

xGH

xGD

xAE

xBG

1
1

Piano B

2
1 Piano C

.
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.
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.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uCCE =

vCCE =

ϕCCE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uAAE =

vAAE =

ϕAAE =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =



Es.N.xxxx.098

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.xxxx.098

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.xxxx.099CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

xAB

xAC

xDE

xFA

xDF

θGC

θGE

xHD

1
1

Piano F

2
1 Piano G

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
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.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uDDF =

vDDF =

ϕDDF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =



Es.N.xxxx.099

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.xxxx.099

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.xxxx.100CdSdC UniBG 10 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

DE

F

G

H

xAB

xCD

xBE

xBF

xGC

θHD

θHE

xCA

1
1

Piano A

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.
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.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uBBE =

vBBE =

ϕBBE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGC =

vGGC =

ϕGGC =

uHHD =

vHHD =

ϕHHD =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =



Es.N.xxxx.100

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

Es.N.xxxx.100

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10


