CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.malr.001 SPOSTAMENTI CINEMATICA 39599m Alari Juri Es.N.malr.001

y,v,V,q - SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
—
¢ Uaag = Ucep = Ucce = Uggr = Urrg = Uggp =
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b
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b boce = boon =
F
T B
= c “
— N
b
1 A
N
=
¢,W/ b b b X,u,H,p
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Xgr Xah Azl Piano C

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.malr.001 Es.N.malr.001

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.ealb.002
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Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 51283e Albani Gianfranco Es.N.ealb.002
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Ucce = Uppa = Usgh = Usep =

Vaag = Veep = Vece = Vepa = VeeH = Veep =

Dang = bcep = bece = Grra = bon = boep =

Upae = Uggg =

Vaag = VBeG =

Dpne = $pae =

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



Es.N.ealb.002 Es.N.ealb.002

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa

Es.N.earn.003
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Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 50671e Arnoldi Antonio

Es.N.earn.003

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Ugge =
Veee =

boce =

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

Upac = Uppe = Uppa =
Vaac = Vppe = Vepa =
banc = Gope = Grpa =
Upnp =
Virp =
Grnp =

Uppr =
DDF =

bopr =

Ugge =
Veec =

boec =

26.03.10



Es.N.earn.003 Es.N.earn.003

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.eblt.004 SPOSTAMENTI CINEMATICA 54339e Beltrami Alberto Es.N.eblt.004

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
N
T G
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b
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S =
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T
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Xcp 6. Z 1] Piano A
Xge Bhe
Xgr Xea Al Piano H

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.eblt.004 Es.N.eblt.004

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.ebnd.005 SPOSTAMENTI CINEMATICA 41464e Bendoni Marina Es.N.ebnd.005

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
v
H
Uaag = Uppc = Uggc = Uggr = Uprg = Uggp =
Vaag = Vope = Veec = Veer = Verg = Veep =
b
Gane = $ppc = beec = bger = Orre = $pep =
E
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Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.ebnd.005 Es.N.ebnd.005

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.ebtt.006 SPOSTAMENTI CINEMATICA 21402e Bettineschi Luisella Es.N.ebtt.006

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
7, A E
F Uaag = Ucep = Uggp = Uppa = Usgh = Usge =
Vaag = Veep = Veep = Vepa = VeeH = Veee =
b
Gane = beep = beep = Grpa = boen = boec =
T ‘MW ° D /// UAAE = UBBG =
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Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.ebtt.006 Es.N.ebtt.006

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mcml.007 SPOSTAMENTI CINEMATICA 36749m Camilli Andrea Es.N.mcml.007

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
1 B
7 _ _ _ _ _
Uaag Uaac Uppe = Uppa = Uccs =
Vaag = Vaac = Vppe = Vepa = Vees =
Gane = banc = Gope = Grpa = bocs =

Ugeg = Uppp =
Veeg = Virp =
b beec = brp =
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XAB XDF 1
Xac Occ 1 Piano F
Xpg Bee 2
Xea Xup 1\ Piano G

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mcml.007 Es.N.mcml.007

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mcmp.008 SPOSTAMENTI CINEMATICA 55598m Campana Federico Es.N.mcmp.008

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
D C
1 ~ o
G Uaag = Ucep = Uggg = Uggr = Usge = Uppy =
Vaag = Veep = Vege = Veer = Veec = VopH =
b
Gane = beep = Gpee = bger = bsec = bppn =
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Xgr Xca 1/~ PianoH

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mcmp.008 Es.N.mcmp.008

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.ecrd.009 SPOSTAMENTI CINEMATICA 45154e Cardinetti Alberto Es.N.ecrd.009

y,v,V,q N SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
¢ Uaag = Ucep = Ucce = Uggr = Urrg = Uggp =
Vaag = Veep = Vece = Veer = Verg = Veep =
b
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Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.ecrd.009 Es.N.ecrd.009

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



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

y,v,V.q
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Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 49348m Carminati Mauro

Es.N.mcrm.010

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = Ucep = Ucce = Urpa = Uggh =
Vang = Veep = Vece = Vera = VeeH =
Dang = bcep = bece = Grra = bon =
Upae = Uggg =
Vaag = VBeG =
Gane = $pae =

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

Usep =
Veep =

boep =

26.03.10



Es.N.mcrm.010 Es.N.mcrm.010

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa

Es.N.ecrb.011
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Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 49493e Carobbio Pierfederico

Es.N.ecrb.011

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Ugge =
Veee =

boce =

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

Upac = Uppe = Uppa =
Vaac = Vppe = Vepa =
banc = Gope = Grpa =
Upnp =
Virp =
Grnp =

Uppr =
DDF =

bopr =

Ugge =
Veec =

boec =

26.03.10



Es.N.ecrb.011 Es.N.ecrb.011

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mcst.012
y,v,V.q
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Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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

SPOSTAMENTI CINEMATICA 44681m Castagnoli Corrado

Es.N.mcst.012

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uggg = Uggr = Usge =
Vaag = Veep = Vege = Veer = Veec =
Gane = beep = Gpee = bger = bsec =
Uppe = Ucca =
Vire = Veea =
bre = boca =

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

Uppp =
HHD —

Grnp =

26.03.10



Es.N.mcst.012 Es.N.mcst.012

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



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

y,v,V.q
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6pc Xap Z 11 PianoF
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Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 44141m Castelletti Francesco

Es.N.mcst.013

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uppc = Uggc = Uggr =
Vans = Vope = Veec = Veer =
Dang = dppc = bege = bggr =
Ugge = Uggh =
Veee = VeeH =
boce = boon =

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

Uprg =
FFG —

Orre =

Uggp =
BBD —

$pep =

26.03.10



Es.N.mcst.013 Es.N.mcst.013

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa

Es.N.echp.014

y,v,V.q
7, A E
F
b
1 ‘”W B D 7
b
1 G
c
b
7
T H
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
XAB XGH 1
6cp Xgc 1 Piano B
Bep XaE 5
Xea Xgg Piano D
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 37475e Chiappa Pamela

Es.N.echp.014

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = Ucep = Ugep = Urpa = Uggh =
Vang = Veep = Veep = Vera = VeeH =
Dang = bcep = Geep = Grra = bgon =
Upae = Uggg =
Vaag = VBBG =
Gane = $pae =

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

Usge =
Veee =

boec =

26.03.10



Es.N.echp.014 Es.N.echp.014

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.ecim.015
y,v,V.q
1 B
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XAB XDF 1
Xac Occ 1 Piano F
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Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 50107e Colombi Maurizio Es.N.ecIm.015
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Upac = Uppe = Uppa = Uppr = Uccs =

Vaag = Vaac = Vppe = Vepa = Voor = Vees =

Dang = Ganc = Gope = Grpa = bopr = bocs =

Ugeg = Uppp =

Veeg = Virp =

Peec = brp =

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

26.03.10



Es.N.eclm.015 Es.N.eclm.015

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.ecrn.016 SPOSTAMENTI CINEMATICA 45152e Corna Umberto Es.N.ecrn.016

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
D C
1 — o i ) i i ] ]
G Uaag Ucep = Uggg = Uggr = Usge = Uppy =
Vaag = Veep = Vege = Veer = Veec = VopH =
b
Gane = beep = Gpee = bger = bsec = bppn =
Z
T H A % Ugen = Ucca =
Veen = Veea =
b Oeen = boca =
1 B
E
b
1 7
F
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p
X Xec i 1
Xcp 64 1) Piano A
XgE ey JA5
Xgr Xca Piano H

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.ecrn.016 Es.N.ecrn.016

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.ecrt.017 SPOSTAMENTI CINEMATICA 49488e Crotti Emanuele Es.N.ecrt.017

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
I
¢ Uaag = Ucep = Ucce = Uggr = Urrg = Uggp =
Vaag = Veep = Vece = Veer = Verg = Veep =
b
Gane = beep = boce = bger = Orre = $pep =
T D E Ugge = UgeH =
Veee = VeeH =
b boce = boon =
F I
T B
= ¢ “
— N
b
1 A
N
=
¢,W/ b b b X,u,H,p
X XeG i 1
6cp Xap 1) PianoF
Bce XcE 1
Xgr Xon 1 Piano C

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.ecrt.017 Es.N.ecrt.017

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mdlc.018
y,v,V.q
N\
T F
b
&“‘ \\\
G
+ A fo i
8 H
b
T E D
b
c
|
€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XGH 1
6cp Xgp 1 Piano B
Bce XaE 1
Xea Xgg 1/ PianoC
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

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

Uaag = Ucep = Ucce = Uppa = Usgh = Usep =

Vaag = Veep = Vece = Vepa = VeeH = Veep =

Dang = bcep = bece = Grra = bon = boep =

Upae = Uggg =

Vaag = VBeG =

Dpne = $pae =

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



Es.N.mdlc.018 Es.N.mdlc.018

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mdnd.019 SPOSTAMENTI CINEMATICA 54721m Donadoni Piergiuseppe Es.N.mdnd.019

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
G Uaag = Upac = Uppe = Uppa = Uppr = Ugge =
Vaag = Vaac = Vppe = Vepa = Voor = Veec =
b
Gane = banc = Gope = Grpa = bopr = boec =
T c E Usee = Upip =
Veee = Virp =
b boee = brp =
F
1 B I D
A ‘”
N §
b
T H
N
=
¢,W/ b b b X,u,H,p
X XpF 1 t
Xac S 1 Piano F
Xpe Bce 1
Xea Xup 1/ Piano G

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mdnd.019 Es.N.mdnd.019

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.edss.020 SPOSTAMENTI CINEMATICA 49491e Dossi Davide Es.N.edss.020

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
N
T G
Uaag = Ucep = Uggg = Uggr = Usge = Uppp =
Vaag = Veep = Vege = Veer = Veec = Virp =
b
Gane = beep = Gpee = bger = bsec = brp =
) ~
B — —
€ : ] c Uppe = Ucca =
A
F
Vire = Veea =
b G = boca =
T E D
b
H
\\‘
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p
X Xec i 1
Xcp 6. 1) Piano A
XgE B 1
Xgr Xca 1 Piano H

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.edss.020 Es.N.edss.020

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



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

y,v,V.q
7
H
b
E
T G--
b
= “‘
1 % F C
b
7
A B D

|

€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XFG 1
6pc Xap Z 11 PianoF
Bec XcE 1
Xgr Xon 1 Piano C
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 50545e Facheris Mattia

Es.N.efch.021

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uppc = Uggc = Uggr = Uprg =
Vaag = Vope = Veec = Veer = Verg =
Gane = $ppc = beec = bger = Orre =
Ugge = Uggh =
Veee = VeeH =
boce = boon =

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

Uggp =
BBD —

$pep =

26.03.10



Es.N.efch.021 Es.N.efch.021

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.efch.022 SPOSTAMENTI CINEMATICA 54660e Facheris Mattia Es.N.efch.022

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
v A
F Uaag = Ucep = Uggp = Uppa = Usgh = Usge =
Vaag = Veep = Veep = Vepa = VeeH = Veee =
b
Gane = beep = beep = Grpa = boen = boec =
1 ‘”W B Uange = Uggg =
Vaag = VBBG =
b Dane = $pae =
s Gl
b
%
1 H
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p
X XGH 1 t
6cp Xgc 1 Piano B
Bep XaE 1
Xea Xgg 1/ PianoD

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.efch.022 Es.N.efch.022

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mfrr.023 SPOSTAMENTI CINEMATICA 42571m Farri Cristian Es.N.mfrr.023

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
B
1 =
Uaag = Upac = Uppe = Uppa = Uppr = Uccs =
Vaag = Vaac = Vppe = Vepa = Voor = Vees =
b
Gane = banc = Gope = Grpa = bopr = bocs =
1 Ugeg = Uppp =
- A
Veeg = Virp =
b beec = brp =
~ AN
b
1 Q
D H 7
=
¢,W/ b b b X,u,H,p
X XpF 1 t
Xac Occ 1 Piano F
Xpe e 1
Xea Xup 1/ Piano G

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mfrr.023 Es.N.mfrr.023

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa

Es.N.efrr.024

y,v,V.q
D c
1 ~ o
b
l =
b
1 =B
E
b
1 7
F
|
€I>,W/ b x,u,H,p
XAB XGC 1
Xcp 64 Z 1] Piano A
XgE ey 1
Xgr Xca 1 Piano H
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 55368e Ferrari Luca

Es.N.efrr.024

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uggg = Uggr =
Vans = Veep = Vege = Veer =
Dang = beep = Ggpe = bggr =
Ugey = Ucca =
Veen = Veea =
been = boca =

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

Usge =
Veec =

bsec =

Uppy =
DDH —

bppn =

26.03.10



Es.N.efrr.024 Es.N.efrr.024

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.efls.025
y,v,V,q _
c
b
T D E
b
F
T B
2 c “
= N
b
T A
N
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
XAB XFG 1
6cp Xap Z 11 PianoF
Bce XcE 4
Xgr Xon 5/ PianoC
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 45159e Filisetti Andrea Es.N.efls.025
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Ucce = Uggr = Urrg = Uggp =

Vaag = Veep = Vece = Veer = Verg = Veep =

Dang = beep = boce = bger = Orre = $pep =

Ugge = Uggh =

Veee = VeeH =

boce = boon =

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



Es.N.efls.025 Es.N.efls.025

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



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

y,v,V.q
N\
T F
b
&“‘ \\\
G
+ A 1O
8 H
b
T E D
b
c
\l\
|
€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XGH 1
6cp Xgp 1 Piano B
Bce XaE 4
Xea Xgg 5 Piano C
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 54218e Frigerio Annalisa

Es.N.efrg.026

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = Ucep = Ucce = Urpa = Uggh =
Vang = Veep = Vece = Vera = VeeH =
Dang = bcep = bece = Grra = bon =
Upae = Uggg =
Vaag = VBeG =
Gane = $pae =

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

Usep =
Veep =

boep =

26.03.10



Es.N.efrg.026 Es.N.efrg.026

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa

Es.N.mgbr.027

y,v,V.q
|
G
b
T E
b
5 F
T D
N\ l ﬁ
b
T H
N
|
€I>,W/ b x,u,H,p
XAB XDF 1
Xac S 1 Piano F
Xpe Bce 4
Xea Xup 5 Piano G
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 49360m Gabrieli Fabio

Es.N.mgbr.027

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Ugge =
Veee =

boce =

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

Upac = Uppe = Uppa =
Vaac = Vppe = Vepa =
banc = Gope = Grpa =
Upnp =
Virp =
Grnp =

Uppr =
DDF =

bopr =

Ugge =
Veec =

boec =

26.03.10



Es.N.mgbr.027 Es.N.mgbr.027

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



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

y,v,V.q
N
T G
b
\\\ =
B §
T ] C
E A
b
T E D
b
H
|
€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XGC 1
Xcp 6. Z 1] Piano A
XgE B
Xgr Xca 5/ PianoH
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 44606m Ghisetti Enrico

Es.N.mghs.028

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag Ucep = Uggg = Uggr = Usge =
Vaag = Veep = Vege = Veer = Veec =
Gane = beep = Gpee = bger = bsec =
Uppe = Ucca =
Vire = Veea =
bre = boca =

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

Uppp =
HHD —

Grnp =

26.03.10



Es.N.mghs.028 Es.N.mghs.028

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa

Es.N.mgnn.029

y,v,V.q
7
H
b
T G
b
b
7
A B

|

€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XFG 1
6pc Xap Z 11 PianoF
Bec XcE
Xgr Xah 4] Piano C
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 50426m Giannarelli Eduardo

Es.N.mgnn.029

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uppc = Uggc = Uggr = Uprg =
Vaag = Vope = Veec = Veer = Verg =
Gane = $ppc = beec = bger = Orre =
Ugge = Uggh =
Veee = VeeH =
boce = boon =

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

Uggp =
BBD —

$pep =

26.03.10



Es.N.mgnn.029 Es.N.mgnn.029

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mInf.030

y,v,V.q
7, A E
F
b
Ji
IS ‘”W B D
b
1 G
c
b
7
T H
|
€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XGH 1
6cp Xgc 1 Piano B
Bep XaE 5
Xea Xgg 4\ PianoD
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 54713m Lanfranchi Mattia Es.N.mInf.030
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uggp = Uppa = Usgh = Usge =

Vaag = Veep = Veep = Vepa = VeeH = Veee =

Dang = bcep = Geep = Grra = bgon = boec =

Upae = Uggg =

Vaag = VBBG =

Dpne = $pae =

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



Es.N.mInf.030 Es.N.mInf.030

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mlcn.031 SPOSTAMENTI CINEMATICA 51127m Licini Gabriele Es.N.mlcn.031

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
B
1 =
Uaag = Upac = Uppe = Uppa = Uppr = Uccs =
Vaag = Vaac = Vppe = Vepa = Voor = Vees =
b
Gane = banc = Gope = Grpa = bopr = bocs =
C -— -
1+ A Ugeg = Uppp =
Veeg = Virp =
b beec = brp =
+ G F X&m“‘
///
b
1 Q
E D H 7
=
¢,W/ b b b X,u,H,p
X XpF 1 t
Xac Occ 1 Piano F
Xpe e 5
Xea Xup 4\ Piano G

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mlcn.031 Es.N.mlcn.031

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mlct.032 SPOSTAMENTI CINEMATICA 50431m Locatelli Andrea Es.N.mlct.032

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
C
1 ~ o
G Uaag = Ucep = Uggg = Uggr = Usge = Uppy =
Vaag = Veep = Vege = Veer = Veec = VopH =
b
Gane = beep = Gpee = bger = bsec = bppn =
I A % Ueen = Ucca =
Veen = Veea =
b Oeen = boca =
1 B
b
1 7
F
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p
X Xec i 1
Xcp 64 1) Piano A
XgE ey 5
Xgr Xca 4] PianoH

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mlct.032 Es.N.mlct.032

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.elct.033 SPOSTAMENTI CINEMATICA 54665e Locatelli Daniele Es.N.elct.033

y,v,V,q \ SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
\
¢ Uaag = Ucep = Ucce = Uggr = Urrg = Uggp =
Vaag = Veep = Vece = Veer = Verg = Veep =
b
Gane = beep = boce = bger = Orre = $pep =
T D E Ugge = UgeH =
Veee = VeeH =
b boce = boon =
F
T B
= c “
— N
b
1 A
N
=
¢,W/ b b b X,u,H,p
X XeG A 1
6cp Xap 1) PianoF
Bce XcE
Xar Xen 25& Piano C

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.elct.033 Es.N.elct.033

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.elct.034 SPOSTAMENTI CINEMATICA 54796e Locatelli Fabio Es.N.elct.034

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
N
T F
Uaag = Ucep = Ucce = Uppa = Usgh = Usep =
Vaag = Veep = Vece = Vepa = VeeH = Veep =
b
Dang = beep = boce = Grpa = boen = boep =
N\
[ s
T A 1O Uppg = Uggg =
B H
Vaag = VBeG =
b Dane = $pae =
T E D
b
C
=
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p
X XGH 1 t
6cp Xgp 1 Piano B
Bce XaE
Xea Xgg AZ Piano C

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.elct.034 Es.N.elct.034

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.elng.035
y,v,V.q <
G
b
T E
b
5 F
T D
N\ l ﬁ
b
T H
N
|
€I>,W/ b x,u,H,p
XAB XDF 1
Xac S 1 Piano F
Xpe Bce
Xea Xuo AZ Piano G
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 54655e Longaretti Stefano Es.N.elng.035
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Upac = Uppe = Uppa = Uppr = Ugge =

Vaag = Vaac = Vppe = Vepa = Voor = Veec =

Gane = banc = Gope = Grpa = bopr = boec =

Ugge = Uppp =

Veee = Virp =

Doce = brp =

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

26.03.10



Es.N.elng.035 Es.N.elng.035

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mlIrn.036 SPOSTAMENTI CINEMATICA 30582m Lorenzi Giacomo Luca Es.N.mlIrn.036

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
N
T G
Uaag = Ucep = Uggg = Uggr = Usge = Uppp =
Vaag = Veep = Vege = Veer = Veec = Virp =
b
Gane = beep = Gpee = bger = bsec = brp =
) ~
B — —
1 A ¢ Uppe = Ucca =
F A
Vire = Veea =
b G = boca =
T E D
b
H
A\
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p
X Xec i 1
Xcp 6. 1) Piano A
XgE B

Xgr Xea 25& Piano H

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mlIrn.036 Es.N.mlIrn.036

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



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

y,v,V.q
7
H
b
E
T G
b
1 S - c FN)
b
7
A B D

|

€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XFG 1
6pc Xap Z 11 PianoF
Bec XcE 5
Xgr Xon Piano C
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 55248e Mangili Matteo

Es.N.emng.037

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uppc = Uggc = Uggr = Uprg =
Vaag = Vope = Veec = Veer = Verg =
Gane = $ppc = beec = bger = Orre =
Ugge = Uggh =
Veee = VeeH =
boce = boon =

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

Uggp =
BBD —

$pep =

26.03.10



Es.N.emng.037 Es.N.emng.037

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa

Es.N.mmnz.038

y,v,V.q
7, A E
F
b
T | B D
Z
b
1 G
c
b
7
T H
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
XAB XGH 1
6cp Xgc 1 Piano B
Bep XaE /45
Xea Xgg Piano D
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 55513m Manzoni Chiara

Es.N.mmnz.038

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = Ucep = Ugep = Urpa = Uggh =
Vang = Veep = Veep = Vera = VeeH =
Dang = bcep = Geep = Grra = bgon =
Upae = Uggg =
Vaag = VBBG =
Gane = $pae =

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

Usge =
Veee =

boec =

26.03.10



Es.N.mmnz.038 Es.N.mmnz.038

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.emrc.039 SPOSTAMENTI CINEMATICA 54786e Marchetti Lisa Antonietta Es.N.emrc.039

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
1 B
7 _ _ _ _ _
Uaag Uaac Uppe = Uppa = Uccs =
Vaag = Vaac = Vppe = Vepa = Vees =
Gane = banc = Gope = Grpa = bocs =

Ugeg = Uppp =
Veeg = Virp =
b beec = brp =

b
1 Q
E D H 7

|

€I>,W/ b b b X,u,H,p
XAB XDF 1
Xac Occ 1 Piano F
Xpg Bee /45
Xea Xup Piano G

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.emrc.039 Es.N.emrc.039

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.emtr.040 SPOSTAMENTI CINEMATICA 35999e Matera Davide Es.N.emtr.040

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
D C
1 ~ o i ) i i ] ]
G Uaag Ucep = Uggg = Uggr = Usge = Uppy =
Vaag = Veep = Vege = Veer = Veec = VopH =
b
Gane = beep = Gpee = bger = bsec = bppn =
T v H A % Ugey = Ucca =
Veen = Veea =
b Oeen = boca =
1 B
E
b
1 7
F
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p
X Xec i 1
Xcp 64 1) Piano A
XgE ey 5
Xgr Xca Piano H

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.emtr.040 Es.N.emtr.040

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mmrn.041 SPOSTAMENTI CINEMATICA 55987m Miranda Marco Es.N.mmrn.041

y,v,V,q - SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
—
¢ Uaag = Ucep = Ucce = Uggr = Urrg = Uggp =
Vaag = Veep = Vece = Veer = Verg = Veep =
b
Gane = beep = boce = bger = Orre = $pep =
+ D== E Ugge = Uggh =
Veee = VeeH =
b boce = boon =
F
T B
= c “
— N
b
1 A
N
=
¢,W/ b b b X,u,H,p
X XeG A 1
6cp Xap 1) PianoF
Bce XcE
Xgr Xah Azl Piano C

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mmrn.041 Es.N.mmrn.041

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



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

y,v,V.q
N\
T F
b
2&“‘ \\\
G
+ A 1O
8 H
b
T E== D
b
c
i\
|
€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XGH 1
6cp Xgp 1 Piano B
Bce XaE 1
Xea Xgg 2_ > PianoC
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 42133m Mores Nicola

Es.N.mmrs.042

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = Ucep = Ucce = Urpa = Uggh =
Vang = Veep = Vece = Vera = VeeH =
Dang = bcep = bece = Grra = bon =
Upae = Uggg =
Vaag = VBeG =
Gane = $pae =

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

Usep =
Veep =

boep =

26.03.10



Es.N.mmrs.042 Es.N.mmrs.042

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mnsp.043 SPOSTAMENTI CINEMATICA 39601m Nespoli Gianluca Es.N.mnsp.043

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
\\\
G Uaag = Upac = Uppe = Uppa = Uppr = Ugge =
Vaag = Vaac = Vppe = Vepa = Voor = Veec =
b
Gane = banc = Gope = Grpa = bopr = boec =
T c = Ugee = Uppp =
Veee = Virp =
b boee = brp =
4 B F D
A ‘”
N §
b
T H
N
=
¢,W/ b b b X,u,H,p
X XpF 1 t
Xac S 1 Piano F
Xpe Bce
Xea Xup 12& Piano G

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mnsp.043 Es.N.mnsp.043

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mocc.044 SPOSTAMENTI CINEMATICA 54972m Occioni Stefano Es.N.mocc.044

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
N
T G
Uaag = Ucep = Uggg = Uggr = Usge = Uppp =
Vaag = Veep = Vege = Veer = Veec = Virp =
b
Dang = beep = Gpee = bger = bsec = brp =
S =
1 A ¢ Uppe = Ucca =
F A
Vire = Veea =
b bre = boca =
T E -_D
b
H
=
T
€I>,W/ b b b X,u,H,p

'AB XGC 1
Xcp 6. Z 1] Piano A
Xge Bhe
Xgr Xea Al Piano H

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mocc.044 Es.N.mocc.044

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mocc.045 SPOSTAMENTI CINEMATICA 54972m Occioni Stefano Es.N.mocc.045

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
v
H
Uaag = Uppc = Uggc = Uggr = Uprg = Uggp =
Vaag = Vope = Veec = Veer = Verg = Veep =
b
Gane = $ppc = beec = bger = Orre = $pep =
1 u = u =
G GGE GGH
Veee = VeeH =
b boce = boon =
b
Y
A B
=
¢,W/ b b b X,u,H,p
X XeG i 1
6pc Xap 1) PianoF
Bec XcE A 2
Xgr Xon 1/ Piano C

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mocc.045 Es.N.mocc.045

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.molv.046
y,v,V.q
% o i
) 1
F
b
7 \HW B D ///
b
1 G
c
b
7
i H
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
XAB XGH 1
6cp Xgc 1 Piano B
Bep XaE 2
Xea Xgg 1\ Piano D
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 49334m Olivieri Alessandro Es.N.molv.046
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uggp = Uppa = Usgh = Usge =

Vaag = Veep = Veep = Vepa = VeeH = Veee =

Dang = bcep = Geep = Grra = bgon = boec =

Upae = Uggg =

Vaag = VBBG =

Dpne = $pae =

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



Es.N.molv.046 Es.N.molv.046

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa

Es.N.morz.047

y,v,V.q
1 B
7
b
c
T A
b
| R
/// G F
b
1 I Q
7
E D H
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
XAB XDF 1
Xac Occ 1 Piano F
XpE Bee 2
Xea Xup 1\ Piano G
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 49366m Orzero Giovanni

Es.N.morz.047

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Ugeg =
Veeg =

beee =

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

Upac = Uppe = Uppa =
Vaac = Vppe = Vepa =
banc = Gope = Grpa =
Upnp =
Virp =
Grnp =

Uppr =
DDF =

bopr =

Uccs =
Vees =

bocs =

26.03.10



Es.N.morz.047 Es.N.morz.047

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mpdv.048 SPOSTAMENTI CINEMATICA 50424m Padovan Luca Emilio Es.N.mpdv.048

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
C
1 ~ o i ) i i ] ]
G Uaag Ucep = Uggg = Uggr = Usge = Uppy =
Vaag = Veep = Vege = Veer = Veec = VopH =
b
Gane = beep = Gpee = bger = bsec = bppn =
+ A % Ugen = Ucca =
Veen = Veea =
b Oeen = boca =
1 B
b
1 Z
F
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p
X Xec i 1
Xcp 64 1) Piano A
XgE ey Az
Xgr Xca 1/~ PianoH

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mpdv.048 Es.N.mpdv.048

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mpgl.049 SPOSTAMENTI CINEMATICA 50096m Pagliaroli Andrea Es.N.mpgl.049

y,v,V,q - SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
—
¢ Uaag = Ucep = Ucce = Uggr = Urrg = Uggp =
Vaag = Veep = Vece = Veer = Verg = Veep =
b
Gane = beep = boce = bger = Orre = $pep =
T D E Ugge = UgeH =
Veee = VeeH =
b boce = boon =
F
T B
= c “
— N
b
1 A
N
=
¢,W/ b b b X,u,H,p
X XeG A 1
6cp Xap 1) PianoF
Bce XcE
Xgr Xah Azl Piano C

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mpgl.049 Es.N.mpgl.049

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.eplt.050 SPOSTAMENTI CINEMATICA 41367e Pala Teresa Es.N.eplt.050

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
N
T F
Uaag = Ucep = Ucce = Uppa = Usgh = Usep =
Vaag = Veep = Vece = Vepa = VeeH = Veep =
b
Dang = beep = boce = Grpa = boen = boep =
N\
[ s
T A 1O Uppg = Uggg =
B H
Vaag = VBeG =
b Dane = $pae =
T E D
b
C
A\
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p
X XGH 1 t
6cp Xgp 1 Piano B
Bce XaE
X Xgg ! 2_ ™ PianoC

F

>

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.eplt.050 Es.N.eplt.050

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa

Es.N.epng.051

y,v,V.q
\\\
G
b
T E
b
5 F
T D
N\ l ﬁ
b
T H
N
|
€I>,W/ b x,u,H,p
XAB XDF 1
Xac S 1 Piano F
Xpe Bce 1
Xea Xup 2 Piano G
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 50237e Panigatti Stefano

Es.N.epng.051

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Ugge =
Veee =

boce =

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

Upac = Uppe = Uppa =
Vaac = Vppe = Vepa =
banc = Gope = Grpa =
Upnp =
Virp =
Grnp =

Uppr =
DDF =

bopr =

Ugge =
Veec =

boec =

26.03.10



Es.N.epng.051 Es.N.epng.051

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mpss.052 SPOSTAMENTI CINEMATICA 55605m Passera Andrea Es.N.mpss.052

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
N
T G
Uaag = Ucep = Uggg = Uggr = Usge = Uppp =
Vaag = Veep = Vege = Veer = Veec = Virp =
b
Dang = beep = Gpee = bger = bsec = brp =
S =
1 A ¢ Uppe = Ucca =
F A
Vire = Veea =
b bre = boca =
T E D
b
H
=
T
€I>,W/ b b b X,u,H,p

'AB XGC 1
Xcp 6. Z 1] Piano A
Xge Bhe
Xgr Xea Al Piano H

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mpss.052 Es.N.mpss.052

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.epll.053 SPOSTAMENTI CINEMATICA 54214e Pellegrini Massimiliano Es.N.epll.053

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
v
H
Uaag = Uppc = Uggc = Uggr = Uprg = Uggp =
Vaag = Vope = Veec = Veer = Verg = Veep =
b
Gane = $ppc = beec = bger = Orre = $pep =
E
1 u = u =
G GGE GGH
Veee = VeeH =
b boce = boon =
1 % F C
/4
b
Y
A B D
=
¢,W/ b b b X,u,H,p
X XeG i 1
6pc Xap 1) PianoF
Bec XcE A 2
Xgr Xon 1/ Piano C

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.epll.053 Es.N.epll.053

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa

Es.N.mprs.054

y,v,V.q
7, A E
F
b
T ‘\\W ® o PV
b
1 G
c
b
7
T H
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
XAB XGH 1
6cp Xgc 1 Piano B
Bep XaE 2
Xea Xgg 1\ Piano D
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 54334m Persico Stefano

Es.N.mprs.054

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = Ucep = Ugep = Urpa = Uggh =
Vang = Veep = Veep = Vera = VeeH =
Dang = bcep = Geep = Grra = bgon =
Upae = Uggg =
Vaag = VBBG =
Gane = $pae =

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

Usge =
Veee =

boec =

26.03.10



Es.N.mprs.054 Es.N.mprs.054

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.epsn.055 SPOSTAMENTI CINEMATICA 54664e Pesenti Pierangelo Es.N.epsn.055

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
1 B
7 _ _ _ _ _
Uaag Uaac Uppe = Uppa = Uccs =
Vaag = Vaac = Vppe = Vepa = Vees =
Gane = banc = Gope = Grpa = bocs =

Ugeg = Uppp =
Veeg = Virp =
b beec = brp =

b
1 Q
E D H 7

|

€I>,W/ b b b X,u,H,p
XAB XDF 1
Xac Occ 1 Piano F
Xpg Bee 2
Xea Xup 1\ Piano G

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.epsn.055 Es.N.epsn.055

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mpIn.056 SPOSTAMENTI CINEMATICA 54338m Polini Mattia Es.N.mpIn.056

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
D C
1 ~ o
G Uaag = Ucep = Uggg = Uggr = Usge = Uppy =
Vaag = Veep = Vege = Veer = Veec = VopH =
b
Gane = beep = Gpee = bger = bsec = bppn =
=
T H A % Ugen = Ucca =
Veen = Veea =
b Oeen = boca =
1 B
E
b
1 Z
F
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p
X Xec i 1
Xcp 64 1) Piano A
XgE ey Az
Xgr Xca 1/~ PianoH

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mpIn.056 Es.N.mpIn.056

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mprn.057 SPOSTAMENTI CINEMATICA 50179m Preani Alberto Es.N.mprn.057

y,v,V,q N SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
¢ Uaag = Ucep = Ucce = Uggr = Urrg = Uggp =
Vaag = Veep = Vece = Veer = Verg = Veep =
b
Gane = beep = boce = bger = Orre = $pep =
T D E Ugge = UgeH =
Veee = VeeH =
b boce = boon =
. F
1 B || > .,
2
b
1 A
N
=
¢,W/ b b b X,u,H,p
X XeG A 1
6cp Xap 1) PianoF
Bce XcE
Xae Xon _—-=511 PianoC

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mprn.057 Es.N.mprn.057

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



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

y,v,V.q
N\
T F
b
bl >
G
1 Al
8 H
b
T E D
b
c
N
|
€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XGH 1
6cp Xgp 1 Piano B
Bce XaE
Xea XaG 15— Piano C
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 21398e Presezzi Rossella

Es.N.eprs.058

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = Ucep = Ucce = Urpa = Uggh =
Vang = Veep = Vece = Vera = VeeH =
Dang = bcep = bece = Grra = bon =
Upae = Uggg =
Vaag = VBeG =
Gane = $pae =

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

Usep =
Veep =

boep =

26.03.10



Es.N.eprs.058 Es.N.eprs.058

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mprs.059 SPOSTAMENTI CINEMATICA 57601m Proserpi Luca Es.N.mprs.059

y,v,V,q \ SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
G Uaag = Upac = Uppe = Uppa = Uppr = Ugge =
Vaag = Vaac = Vppe = Vepa = Voor = Veec =
b
Gane = banc = Gope = Grpa = bopr = boec =
T c E Usee = Upip =
Veee = Virp =
b boee = brp =
F
1 B {| o
A ‘”
N §
b
T H
N
=
¢,W/ b b b X,u,H,p
X XpF 1 t
Xac S 1 Piano F
Xpe Bce
Xen X 15— Piano G

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mprs.059 Es.N.mprs.059

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



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

y,v,V.q
N
T G
b
\\\ =
B
1 g | c
E A
b
T E D
b
H
N
|
€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XGC 1
Xcp 6. Z 1] Piano A
XgE B
Xar XA _—=511 PianoH
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 50909m Rota Andrea

Es.N.mrta.060

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uggg = Uggr =
Vans = Veep = Vege = Veer =
Dang = beep = Ggpe = bggr =
Uppe = Ucca =
Vire = Veea =
bre = boca =

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

Usge =
Veec =

bsec =

Uppp =
HHD —

Grnp =

26.03.10



Es.N.mrta.060 Es.N.mrta.060

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



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

y,v,V.q
7
H
b
E
T G
b
1 % F C
Z
b
7 L
A B D
|
€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XFG 1
6pc Xap Z 11 PianoF
Bec XcE JA5
Xgr Xon Piano C
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 49367m Rubini Marco

Es.N.mrbn.061

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uppc = Uggc = Uggr =
Vans = Vope = Veec = Veer =
Dang = dppc = bege = bggr =
Ugge = Uggh =
Veee = VeeH =
boce = boon =

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

Uprg =
FFG —

Orre =

Uggp =
BBD —

$pep =

26.03.10



Es.N.mrbn.061 Es.N.mrbn.061

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mslv.062
y,v,V.q
7, A E
F
b
1 ‘”W B D 7
b
1 G
c
b
7
T H
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
XAB XGH 1
6cp Xgc 1 Piano B
Bep XaE 5
Xea Xgg Piano D
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 41263m Salvi Paolo Es.N.mslv.062
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uggp = Uppa = Usgh = Usge =

Vaag = Veep = Veep = Vepa = VeeH = Veee =

Dang = bcep = Geep = Grra = bgon = boec =

Upae = Uggg =

Vaag = VBBG =

Dpne = $pae =

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



Es.N.mslv.062 Es.N.mslv.062

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa

Es.N.msnt.063

y.v.V.q

o
l

1& i
1 Piano F

Piano G

Q
@

x
o
m
X D D X
m
@

FA H

o

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10

26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 1004175m Santonicola Virgilio

Es.N.msnt.063

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Ugeg =
Veeg =

beee =

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

Upac = Uppe = Uppa =
Vaac = Vppe = Vepa =
banc = Gope = Grpa =
Upnp =
Virp =
Grnp =

Uppr =
DDF =

bopr =

Uccs =
Vees =

bocs =

26.03.10



Es.N.msnt.063 Es.N.msnt.063

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.esrg.064 SPOSTAMENTI CINEMATICA 45126e Sarga Luca Es.N.esrg.064

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
D C
1 — o i ) i i ] ]
G Uaag Ucep = Uggg = Uggr = Usge = Uppy =
Vaag = Veep = Vege = Veer = Veec = VopH =
b
Gane = beep = Gpee = bger = bsec = bppn =
Z
T H A % Ugen = Ucca =
Veen = Veea =
b Oeen = boca =
1 B
E
b
1 7
F
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p
X Xec i 1
Xcp 64 1) Piano A
XgE ey JA5
Xgr Xca Piano H

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.esrg.064 Es.N.esrg.064

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.msgh.065 SPOSTAMENTI CINEMATICA 56142m Seghezzi Roberto Es.N.msgh.065

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
I
¢ Uaag = Ucep = Ucce = Uggr = Urrg = Uggp =
Vaag = Veep = Vece = Veer = Verg = Veep =
b
Gane = beep = boce = bger = Orre = $pep =
T D E Ugge = UgeH =
Veee = VeeH =
b boce = boon =
F I
T B
= ¢ “
— N
b
1 A
N
=
¢,W/ b b b X,u,H,p
X XeG i 1
6cp Xap 1) PianoF
Bce XcE 1
Xgr Xon 1 Piano C

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.msgh.065 Es.N.msgh.065

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



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

y,v,V.q
N\
T F
b
bl >
G
+ A fo i
8 H
b
T E D
b
c
|
€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XGH 1
6cp Xgp 1 Piano B
Bce XaE 1
Xea Xgg 1/ PianoC
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 46209e Serra Marco

Es.N.esrr.066

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = Ucep = Ucce = Urpa = Uggh =
Vang = Veep = Vece = Vera = VeeH =
Dang = bcep = bece = Grra = bon =
Upae = Uggg =
Vaag = VBeG =
Gane = $pae =

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

Usep =
Veep =

boep =

26.03.10



Es.N.esrr.066 Es.N.esrr.066

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.esrm.067 SPOSTAMENTI CINEMATICA 54783e Sorio Mirko Es.N.esrm.067
y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
¢ Upng = Upac = Uppe = Urpa = Usee =
Vang = Vaac = VooE ~ Vera = Veee =
Dang = Ganc = Gppe = Grra = bgec =
E Ugee = Uprp =
Vece = ViHp =
boce = Gupp =
F
1 B I D
A
N\ [ ﬁ
b
1 H
N
|
€I>,W/ b b b X,u,H,p
XAB XDF 1
Xac S 1 Piano F
Xpg Bce 1
Xea Xup 1/ Piano G
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10



Es.N.esrm.067 Es.N.esrm.067

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mspr.068 SPOSTAMENTI CINEMATICA 45066m Spreafico More Daniele Es.N.mspr.068

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
N
T G
Uaag = Ucep = Uggg = Uggr = Usge = Uppp =
Vaag = Veep = Vege = Veer = Veec = Virp =
b
Gane = beep = Gpee = bger = bsec = brp =
) ~
B — —
€ : ] c Uppe = Ucca =
A
F
Vire = Veea =
b G = boca =
T E D
b
H
\\‘
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p
X Xec i 1
Xcp 6. 1) Piano A
XgE B 1
Xgr Xca 1 Piano H

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mspr.068 Es.N.mspr.068

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



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

y,v,V.q
7
H
b
E
T G--
b
= “‘
1 % F C
b
7
A B D

|

€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XFG 1
6pc Xap Z 11 PianoF
Bec XcE 1
Xgr Xon 1 Piano C
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 54945e Suardi Alessandro

Es.N.esrd.069

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uppc = Uggc = Uggr = Uprg =
Vaag = Vope = Veec = Veer = Verg =
Gane = $ppc = beec = bger = Orre =
Ugge = Uggh =
Veee = VeeH =
boce = boon =

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

Uggp =
BBD —

$pep =

26.03.10



Es.N.esrd.069 Es.N.esrd.069

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.etda.070 SPOSTAMENTI CINEMATICA 54216e Tade Alberto Es.N.etda.070

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
v A
F Uaag = Ucep = Uggp = Uppa = Usgh = Usge =
Vaag = Veep = Veep = Vepa = VeeH = Veee =
b
Gane = beep = beep = Grpa = boen = boec =
1 ‘”W B Uange = Uggg =
Vaag = VBBG =
b Dane = $pae =
s Gl
b
%
1 H
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p
X XGH 1 t
6cp Xgc 1 Piano B
Bep XaE 1
Xea Xgg 1/ PianoD

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.etda.070 Es.N.etda.070

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mtdr.071 SPOSTAMENTI CINEMATICA 50418m Teodori Daniele Es.N.mtdr.071

Ugeg = Uppp =
Veeg = Virp =
beee = brp =

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
1 B
7 _ _ _ _ _
Uaag Uaac Uppe = Uppa = Uccs =
Vaag = Vaac = Vppe = Vepa = Vees =
Gane = banc = Gope = Grpa = bocs =

b
1 Q
D H 7

|

€I>,W/ b b b X,u,H,p
XAB XDF 1
Xac Occ 1 Piano F
Xpg Bee 1
Xea Xup 1/ Piano G

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mtdr.071 Es.N.mtdr.071

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa

Es.N.mtms.072

y,v,V.q
D c
1 ~ o
b
l =
b
1 =B
E
b
1 7
F
|
€I>,W/ b x,u,H,p
XAB XGC 1
Xcp 64 Z 1] Piano A
XgE ey 1
Xgr Xca 1 Piano H
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 49350m Tomaselli Matteo

Es.N.mtms.072

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uggg = Uggr = Usge =
Vaag = Veep = Vege = Veer = Veec =
Gane = beep = Gpee = bger = bsec =
Ugey = Ucca =
Veen = Veea =
ey = boca =

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

Uppy =
DDH —

bppn =

26.03.10



Es.N.mtms.072 Es.N.mtms.072

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa

Es.N.etmb.073

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10

X,u,H,p

26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 54666e Tombini Alfredo

Es.N.etmb.073

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Ucce = Uggr = Urrg =
Vaag = Veep = Vece = Veer = Verg =
Gane = beep = boce = bger = Orre =
Ugge = Uggh =
Veee = VeeH =
boce = boon =

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

Uggp =
BBD —

$pep =

26.03.10



Es.N.etmb.073 Es.N.etmb.073

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



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

y,v,V.q
N\
T F
b
&“‘ \\\
G
+ A 1O
8 H
b
T E D
b
c
\l\
|
€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XGH 1
6cp Xgp 1 Piano B
Bce XaE 4
Xea Xgg 5 Piano C
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 54662e Toti Marco

Es.N.ettm.074

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = Ucep = Ucce = Urpa = Uggh =
Vang = Veep = Vece = Vera = VeeH =
Dang = bcep = bece = Grra = bon =
Upae = Uggg =
Vaag = VBeG =
Gane = $pae =

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

Usep =
Veep =

boep =

26.03.10



Es.N.ettm.074 Es.N.ettm.074

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa

Es.N.mtrp.075

y,v,V.q
|
G
b
T E
b
5 F
T D
N\ l ﬁ
b
T H
N
|
€I>,W/ b x,u,H,p
XAB XDF 1
Xac S 1 Piano F
Xpe Bce 4
Xea Xup 5 Piano G
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 54691m Tripepi Riccardo

Es.N.mtrp.075

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Ugge =
Veee =

boce =

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

Upac = Uppe = Uppa =
Vaac = Vppe = Vepa =
banc = Gope = Grpa =
Upnp =
Virp =
Grnp =

Uppr =
DDF =

bopr =

Ugge =
Veec =

boec =

26.03.10



Es.N.mtrp.075 Es.N.mtrp.075

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



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

y,v,V.q
N
T G
b
\\\ =
B §
T ] C
E A
b
T E D
b
H
|
€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XGC 1
Xcp 6. Z 1] Piano A
XgE B
Xgr Xca 5/ PianoH
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 56699m Ubbiali Stefano

Es.N.mubb.076

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag Ucep = Uggg = Uggr = Usge =
Vaag = Veep = Vege = Veer = Veec =
Gane = beep = Gpee = bger = bsec =
Uppe = Ucca =
Vire = Veea =
bre = boca =

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

Uppp =
HHD —

Grnp =

26.03.10



Es.N.mubb.076 Es.N.mubb.076

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa

Es.N.mvrz.077

y,v,V.q
7
H
b
T G
b
b
7
A B

|

€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XFG 1
6pc Xap Z 11 PianoF
Bec XcE
Xgr Xah 4] Piano C
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 54314m Verzeroli Davide

Es.N.mvrz.077

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uppc = Uggc = Uggr = Uprg =
Vaag = Vope = Veec = Veer = Verg =
Gane = $ppc = beec = bger = Orre =
Ugge = Uggh =
Veee = VeeH =
boce = boon =

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

Uggp =
BBD —

$pep =

26.03.10



Es.N.mvrz.077 Es.N.mvrz.077

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



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

y,v,V.q
7, A E
F
b
Ji
IS ‘”W B D
b
1 G
c
b
7
T H
|
€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XGH 1
6cp Xgc 1 Piano B
Bep XaE 5
Xea Xgg 4\ PianoD
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

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

Uaag = Ucep = Uggp = Uppa = Usgh = Usge =

Vaag = Veep = Veep = Vepa = VeeH = Veee =

Dang = beep = beep = Grpa = boen = boec =

Upae = Uggg =

Vaag = VBBG =

Dpne = $pae =

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



Es.N.mvlc.078 Es.N.mvlc.078

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.mvll.079
y,v,V.q
1 B
7
b
T A
b
+ G F X&m“‘
///
b
1 Q
D H 7
|
€I>,W/ b x,u,H,p
XAB XDF 1
Xac Occ 1 Piano F
XpE Bee 5
Xea Xup 4\ Piano G
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA 54716m Villa Matteo Es.N.mvll.079
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Upac = Uppe = Uppa = Uppr = Uccs =

Vaag = Vaac = Vppe = Vepa = Voor = Vees =

Dang = Ganc = Gope = Grpa = bopr = bocs =

Ugeg = Uppp =

Veeg = Virp =

Peec = brp =

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



Es.N.mvll.079 Es.N.mvll.079

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.evsn.080 SPOSTAMENTI CINEMATICA 55100e Visinoni Daniele Es.N.evsn.080

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
C
1 ~ o
G Uaag = Ucep = Uggg = Uggr = Usge = Uppy =
Vaag = Veep = Vege = Veer = Veec = VopH =
b
Gane = beep = Gpee = bger = bsec = bppn =
I A % Ueen = Ucca =
Veen = Veea =
b Oeen = boca =
1 B
b
1 7
F
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p
X Xec i 1
Xcp 64 1) Piano A
XgE ey 5
Xgr Xca 4] PianoH

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.evsn.080 Es.N.evsn.080

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.081 SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.xxxx.081

y,v,V,q \ SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
\
¢ Uaag = Ucep = Ucce = Uggr = Urrg = Uggp =
Vaag = Veep = Vece = Veer = Verg = Veep =
b
Gane = beep = boce = bger = Orre = $pep =
T D E Ugge = UgeH =
Veee = VeeH =
b boce = boon =
F
T B
= c “
— N
b
1 A
N
=
¢,W/ b b b X,u,H,p
X XeG A 1
6cp Xap 1) PianoF
Bce XcE
Xar Xen 25& Piano C

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.xxxx.081 Es.N.xxxx.081

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



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

y,v,V.q
N\
T F
b
bl >
G
+ A 1O
8 H
b
T E D
b
c
=
|
€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XGH 1
6cp Xgp 1 Piano B
Bce XaE
Xea Xgg AZ Piano C
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

Es.N.xxxx.082

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = Ucep = Ucce = Urpa = Uggh =
Vang = Veep = Vece = Vera = VeeH =
Dang = bcep = bece = Grra = bon =
Upae = Uggg =
Vaag = VBeG =
Gane = $pae =

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

Usep =
Veep =

boep =

26.03.10



Es.N.xxxx.082 Es.N.xxxx.082

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.083 SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.xxxx.083

y,v,V,q < SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
G Uaag = Upac = Uppe = Uppa = Uppr = Ugge =
Vaag = Vaac = Vppe = Vepa = Voor = Veec =
b
Gane = banc = Gope = Grpa = bopr = boec =
T c E Usee = Upip =
Veee = Virp =
b boee = brp =
€ B F D
A ‘”
N §
b
T H
N
=
¢,W/ b b b X,u,H,p
X XpF 1 t
Xac S 1 Piano F
Xpe Bce
Xea Xuo AZ Piano G

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.xxxx.083 Es.N.xxxx.083

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



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

y,v,V.q
N
T G
b
\\\ =
B §
T ] C
E A
b
T E D
b
H
N
|
€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XGC 1
Xcp 6. Z 1] Piano A
XgE B
Xgr Xea 25& Piano H
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

Es.N.xxxx.084

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uggg = Uggr =
Vans = Veep = Vege = Veer =
Dang = beep = Ggpe = bggr =
Uppe = Ucca =
Vire = Veea =
bre = boca =

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

Usge =
Veec =

bsec =

Uppp =
HHD —

Grnp =

26.03.10



Es.N.xxxx.084 Es.N.xxxx.084

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



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

y,v,V.q
7
H
b
E
T G
b
1 S - c FN)
b
7
A B D

|

€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XFG 1
6pc Xap Z 11 PianoF
Bec XcE 5
Xgr Xon Piano C
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

Es.N.xxxx.085

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uppc = Uggc = Uggr = Uprg =
Vaag = Vope = Veec = Veer = Verg =
Gane = $ppc = beec = bger = Orre =
Ugge = Uggh =
Veee = VeeH =
boce = boon =

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

Uggp =
BBD —

$pep =

26.03.10



Es.N.xxxx.085 Es.N.xxxx.085

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa

Es.N.xxxx.086

y,v,V.q
7, A E
F
b
T | B D
Z
b
1 G
c
b
7
T H
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
XAB XGH 1
6cp Xgc 1 Piano B
Bep XaE /45
Xea Xgg Piano D
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

Es.N.xxxx.086

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = Ucep = Ugep = Urpa = Uggh =
Vang = Veep = Veep = Vera = VeeH =
Dang = bcep = Geep = Grra = bgon =
Upae = Uggg =
Vaag = VBBG =
Gane = $pae =

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

Usge =
Veee =

boec =

26.03.10



Es.N.xxxx.086 Es.N.xxxx.086

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.087 SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.xxxx.087

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
1 B
7 _ _ _ _ _ _
Uaag Uaac Uppe = Uppa = Uppr = Uccs =
Vaag = Vaac = Vppe = Vepa = Voor = Vees =
b
Gane = banc = Gope = Grpa = bopr = bocs =
C
1 Ugeg = Uppp =
A
Veeg = Virp =
b beec = brp =
=
+ G F [
b
1 Q
E D H 7
=
¢,W/ b b b X,u,H,p
X XpF 1 t
Xac Occ 1 Piano F
Xpe e /45
Xea Xup Piano G

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.xxxx.087 Es.N.xxxx.087

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.088 SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.xxxx.088

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
D C
1 ~ o i ) i i ] ]
G Uaag Ucep = Uggg = Uggr = Usge = Uppy =
Vaag = Veep = Vege = Veer = Veec = VopH =
b
Gane = beep = Gpee = bger = bsec = bppn =
T v H A % Ugey = Ucca =
Veen = Veea =
b Oeen = boca =
1 B
E
b
1 7
F
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p
X Xec i 1
Xcp 64 1) Piano A
XgE ey 5
Xgr Xca Piano H

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.xxxx.088 Es.N.xxxx.088

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.089 SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.xxxx.089

y,v,V,q - SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
—
¢ Uaag = Ucep = Ucce = Uggr = Urrg = Uggp =
Vaag = Veep = Vece = Veer = Verg = Veep =
b
Gane = beep = boce = bger = Orre = $pep =
+ D== E Ugge = Uggh =
Veee = VeeH =
b boce = boon =
F
T B
= c “
— N
b
1 A
N
=
¢,W/ b b b X,u,H,p
X XeG A 1
6cp Xap 1) PianoF
Bce XcE
Xgr Xah Azl Piano C

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.xxxx.089 Es.N.xxxx.089

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



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

y,v,V.q
N\
T F
b
2&“‘ \\\
G
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8 H
b
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€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XGH 1
6cp Xgp 1 Piano B
Bce XaE 1
Xea Xgg 2_ > PianoC
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

Es.N.xxxx.090

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = Ucep = Ucce = Urpa = Uggh =
Vang = Veep = Vece = Vera = VeeH =
Dang = bcep = bece = Grra = bon =
Upae = Uggg =
Vaag = VBeG =
Gane = $pae =

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

Usep =
Veep =

boep =

26.03.10



Es.N.xxxx.090 Es.N.xxxx.090

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.091 SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.xxxx.091

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
\\\
G Uaag = Upac = Uppe = Uppa = Uppr = Ugge =
Vaag = Vaac = Vppe = Vepa = Voor = Veec =
b
Gane = banc = Gope = Grpa = bopr = boec =
T c = Ugee = Uppp =
Veee = Virp =
b boee = brp =
4 B F D
A ‘”
N §
b
T H
N
=
¢,W/ b b b X,u,H,p
X XpF 1 t
Xac S 1 Piano F
Xpe Bce
Xea Xup 12& Piano G

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.xxxx.091 Es.N.xxxx.091

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



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

y,v,V.q
N
T G
b
\\\ =
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T ] C
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1 E %5
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=
|
€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XGC 1
Xcp 6. Z 1] Piano A
XgE B 1
Xgr Xca —~__ 2]~ PianoH
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

Es.N.xxxx.092

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uggg = Uggr =
Vans = Veep = Vege = Veer =
Dang = beep = Ggpe = bggr =
Uppe = Ucca =
Vire = Veea =
bre = boca =

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

Usge =
Veec =

bsec =

Uppp =
HHD —

Grnp =

26.03.10



Es.N.xxxx.092 Es.N.xxxx.092

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.093 SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.xxxx.093

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
v
H
Uaag = Uppc = Uggc = Uggr = Uprg = Uggp =
Vaag = Vope = Veec = Veer = Verg = Veep =
b
Gane = $ppc = beec = bger = Orre = $pep =
1 u = u =
G GGE GGH
Veee = VeeH =
b boce = boon =
b
Y
A B
=
¢,W/ b b b X,u,H,p
X XeG i 1
6pc Xap 1) PianoF
Bec XcE A 2
Xgr Xon 1/ Piano C

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.xxxx.093 Es.N.xxxx.093

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa

Es.N.xxxx.094
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|
€I>,W/ b b x,u,H,p
XAB XGH 1
6cp Xgc 1 Piano B
Bep XaE 2
Xea Xgg 1\ Piano D
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

Es.N.xxxx.094

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = Ucep = Ugep = Urpa = Uggh =
Vang = Veep = Veep = Vera = VeeH =
Dang = bcep = Geep = Grra = bgon =
Upae = Uggg =
Vaag = VBBG =
Gane = $pae =

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

Usge =
Veee =

boec =

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.095 SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.xxxx.095

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
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Xac Occ 1 Piano F
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Xea Xup 1\ Piano G

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.xxxx.095 Es.N.xxxx.095

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.096 SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.xxxx.096

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
C
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Xgr Xca 1/~ PianoH

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.xxxx.096 Es.N.xxxx.096

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.097 SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.xxxx.097

y,v,V,q - SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
—
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b
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Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.xxxx.097 Es.N.xxxx.097

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



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

y,v,V.q
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Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

Es.N.xxxx.098

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upng = Ucep = Ucce = Urpa = Uggh =
Vang = Veep = Vece = Vera = VeeH =
Dang = bcep = bece = Grra = bon =
Upae = Uggg =
Vaag = VBeG =
Gane = $pae =

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

Usep =
Veep =

boep =

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.099 SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome: Es.N.xxxx.099

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
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Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.xxxx.099 Es.N.xxxx.099

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



CdSdC UniBG 10 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.100
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Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.01.03.10 26.03.10

SPOSTAMENTI CINEMATICA Nome:

Es.N.xxxx.100

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uggg = Uggr =
Vans = Veep = Vege = Veer =
Dang = beep = Ggpe = bggr =
Uppe = Ucca =
Vire = Veea =
bre = boca =

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

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



