CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.almg.001
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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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 40716 Alimonti Gualtiero Es.N.almg.001
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uggc = Ucep = Uppe = Uppe = Uccs =

Vaag = Vesc = Veep = Vppe = Vere = Vees =

Gane = bpac = beep = booe = Orre = bocs =

Uppe = Ugg = Uy = Ugge =

ViHe = Veal = Vig = Vece =

b = boor = by = boce =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.almg.001 Es.N.almg.001

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.allm.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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 1002352 Allieri Manola

Es.N.allm.002

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upy =
Vim =

G =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11
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rizzi 21.03.11



Es.N.allm.002 Es.N.allm.002

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.amnd.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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 1007476 Amendola Dario

Es.N.amnd.003

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Upac = Ugga = Uppa =
Vaag = Veep = Vaac = Veea = Vera =
Gane = beep = Ganc = beea = Orra =
Uppg = Ugpy = U = U =
Vime = Vern = Vie= Vin =
brpg = Gren = by = by =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uggs =
Veee =

boce =

rizzi 21.03.11



Es.N.amnd.003 Es.N.amnd.003

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.blnn.004
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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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 54511 Balini Nicola Es.N.blnn.004
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uccp = Uggp = Uppe = Upgr = Uggh =

Vaag = Vees = Vegp = Vppe = Veer = VeeH =

Dang = bocs = bgep = booe = bpr = boon =

Uppa = Upai = U = Upr =

Vima = Vaar = Vie= ViE =

Grn = Gan = by = by =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.blnn.004 Es.N.blnn.004

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.brnf.005 SUPPORTO DIAGRAMMI 1007574 Baroni Francesco Es.N.brnf.005

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.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.brnf.005 Es.N.brnf.005

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.bltn.006
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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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 54781 Belotti Nicola

Es.N.bltn.006

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucca = Uppc = Ugep = Uppe =
Vaag = Veea = Voo = Veep = Vere =
Gane = boca = bopc = beep = Orre =
Up = Uga = Uje = Uppg =
Vim = Veal = Ve = Vobe =
G = boor = b6 = bope =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Ugga =
Veea =

booa =

rizzi 21.03.11



Es.N.bltn.006 Es.N.bltn.006

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.bltr.007
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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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 51506 Belotti Roberto Es.N.bltr.007
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uaap = Ugga = Uppa = Uggg =

Vaag = Veep = Vaap = Veea = Vera = VeeG =

Gane = beep = Gano = beea = Orra = bpae =

Uppg = Ugpy = U = U =

Vime = Vern = Vie= Vin =

brpg = Gpen = by = byy =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.bltr.007 Es.N.bltr.007

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.bndm.008

SUPPORTO DIAGRAMMI 41464 Bendoni Marina

Es.N.bndm.008

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.21.03.11
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rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11
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rizzi 21.03.11



Es.N.bndm.008 Es.N.bndm.008

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.brtp.009
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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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 24326 Bertoli Paolo

Es.N.brtp.009

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uggc = Ucep = Uppe = Uppe =
Vaag = Vesc = Veep = Vppe = Vere =
Gane = bpac = beep = booe = Orre =
Uphe = Uga = Uy = Ugge =
ViHe = Veal = Vig = Vece =
b = boor = by = boce =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uccs =
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bocs =

rizzi 21.03.11



Es.N.brtp.009 Es.N.brtp.009

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.brtf.010 SUPPORTO DIAGRAMMI 45170 Bertuletti Fabio Es.N.brtf.010
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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.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.brtf.010 Es.N.brtf.010

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.btle.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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 54780 Betelli Erika Es.N.btle.011
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Upac = Ugga = Uppa = Uggs =

Vaag = Veep = Vaac = Veea = Vera = Veee =

Gane = beep = Ganc = beea = Orra = boce =

Uppg = Ugpy = U = U =

Vime = Vern = Vie= Vin =

brpg = Gren = by = by =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.btle.011 Es.N.btle.011

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa
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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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 1002417 Bontempi Antonio

Es.N.bnta.012

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = Uces = Uggp = Uppe = Uggr =
Vans = Vees = Veep = Vppe = Vegr =
Dang = bccs = bggp = bppe = Pger =
Uppa = Upar = Uy = Uyr =
ViHa = Vaal = ViE= Ve =
Grn = Gan = by = by =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uggh =
VeeH =

boon =

rizzi 21.03.11



Es.N.bnta.012 Es.N.bnta.012

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.bzzm.013 SUPPORTO DIAGRAMMI 1002622 Bozzoni Marco Es.N.bzzm.013

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
@
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b
Gane = bpac = beep = booe = beer = bocs =
1 Uppe = Ugg = U = Ugge =
ViHe = Veal = Vin = Vece =
b b = boor = byy = boce =
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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.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.bzzm.013 Es.N.bzzm.013

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.brmg.014
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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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 54680 Brumana Giovanni

Es.N.brmg.014

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucca = Uppc = Ugep = Uppe =
Vaag = Veea = Voo = Veep = Vere =
Gane = boca = bopc = beep = Orre =
Up = Uga = Uje = Uppg =
Vim = Veal = Ve = Vobe =
G = boor = b6 = bope =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Ugga =
Veea =

booa =

rizzi 21.03.11



Es.N.brmg.014 Es.N.brmg.014

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.cgim.015
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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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 51110 Caglioni Marco Es.N.cgim.015
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uaap = Ugga = Uppa = Uggg =

Vaag = Veep = Vaap = Veea = Vera = VeeG =

Gane = beep = Gano = beea = Orra = bpae =

Uppg = Ugpy = U = U =

Vime = Vern = Vie= Vin =

brpg = Gpen = by = byy =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.cgim.015 Es.N.cgim.015

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.czzm.016 SUPPORTO DIAGRAMMI 00000 Cazzaniga Marco Es.N.czzm.016
y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
| bl H
c P 7 B _ B _ B B
Uaag Uccp = Uggp = Ugep = Upgr = UggH =
Vaag = Vees = Vegp = Veep = Veer = VeeH =
b
Gane = bocs = bgep = beep = bor = boon =
+ B O Uppa = Upai = Uy = Upry =
ViHa = Vaal = Vie = Vers =
b Grn = Gan = by = Oeey =
1 D
b
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
Xpp Xgr XiE 6 i
Xcp Xgn 6, 7 Piano C
XBD Xua jzl AZ
6o Xa Piano J 1) PianoE

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.21.03.11

rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.czzm.016 Es.N.czzm.016

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.chpp.017

y,v,V.q
I
b
G
H J
Wﬁ y=
b
rooe = I o
c D
b
F
T A
N N

|

€I>,W/ b b x,u,H,p
XAB eFE eIJ 5
Xgc X Xge 4_\ PianoH
Xep Xy 1
Xoe Xgi _—=11 PianoF 1”7 PianoJ
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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 37475 Chiappa Pamela

Es.N.chpp.017

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upyhe =
ViHe =

brne =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uggc =
BBC ~

bpac =

Ugg =
Veal =

boor =

Ucep =
Veep =

beep =

Uy =
Vig =

by =

Uppe =
DDE ~

booe =

Ugge =

Vece =

boce =

Uppe =
FFE =

Orre =

Uccs =
Vees =

bocs =

rizzi 21.03.11



Es.N.chpp.017 Es.N.chpp.017

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.chdd.018

y,v,V.q
\ \
+ F
A
b
D
T — :: B
E c I/
b
[ ! ww
3 G
b
H
|
€I>,W/ b x,u,H,p
eAB XFE XJG 5
Xcp Xgg Xpg /4] PianoJ
XDC eHI
Xep Xan Il5— Piano A 1 Piano |
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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 54788 Chioda Domenico

Es.N.chdd.018

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag Uccp = Uppc = Ugep = Uppe =
Vaag = Vees = Voo = Veep = Vere =
Gane = bocs = bopc = beep = Orre =
Upy = UggH = Uye = Uppg =
Vim = VeeH = Ve = Vobe =
G = boon = b6 = bope =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uges =
Veee =

boce =

rizzi 21.03.11



Es.N.chdd.018 Es.N.chdd.018

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.clim.019
y,v,V.q
c
b
A
T 7
E=
b
4 B /{ :: e
H F
b
T J
G
N N
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
XAB XFA XIF 5
6cp 6g5 Xy, /4] Piano E
Xac X 1
Xea Xen 15— Piano G 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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 1002655 Colli Mattia Es.N.clim.019
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Upac = Ugga = Uppa = Uggs =

Vaag = Veep = Vaac = Veea = Vera = Veee =

Gane = beep = Ganc = beea = Orra = boce =

Uppg = Ugpy = U = U =

Vime = Vern = Vie= Vin =

brpg = Gren = by = by =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.clim.019 Es.N.clim.019

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.clgt.020
y,v,V.q
N
T G
b
T H
b
| g&/lw
c
b
D
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
Xpp Xgr XiE 5 \
Xcp Xgn 6, 4_\ Piano C
XBD Xua 1
Ope Xa _—=511 PianoJ 17 Piano E
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 50547 Cologni Taimur Es.N.clgt.020
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uccp = Uggp = Uppe = Upgr = Uggh =

Vaag = Vees = Vegp = Vppe = Veer = VeeH =

Dang = bocs = bgep = booe = bpr = boon =

Uppa = Upai = U = Upr =

Vima = Vaar = Vie= ViE =

Grn = Gan = by = by =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.clgt.020 Es.N.clgt.020

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.clma.021 SUPPORTO DIAGRAMMI 1001714 Colombo Alessia Es.N.cilma.021

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
E +
\_ J Upag = Uggc = Ucep = Uppe = Uggr = Ucce =
Vaag = Vesc = Veep = Vppe = Veer = Vees =
b
Gane = bpac = beep = booe = beer = bocs =
P
+ . =bn Uphe = Ugel = U = Ugge =
ViHe = Veal = Vin = Vece =
b b = boor = byy = boce =
1 A
I G
b
7 A
B \\\W H
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p

'‘AB eEF eJI 4
Xgc X Xge 5__ > PianoH
Xep Xna JA5 i 1
Xpg Xg) Piano F 1/ PianoJ

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.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.clma.021 Es.N.cilma.021

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.crnf.022 SUPPORTO DIAGRAMMI 1003191 Cornali Fabrizio Es.N.crnf.022
y,v,V,q - SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
NF E %)
T J
Upng = Ucea = Uppc = Ueep = Uppe = Ugga =
Vang = Veea = Vooe = Veep = Vere = Veea =
b
Dang = bcea = bppc = Geep = Oere = boen =
+ o |} G Uppn = Uge = Uy = Uppe =
T Vear = Vie = Voo =
b G = be = b6 = bopG =
+ y =c
B
b
7 :
~ : x
|
€I>,W/ b b b X,u,H,p
eAB XFE XJG 4
Xca Xga Xpg ~__ 5] PianoJ
XDC eHI SR 1
Xep Xg Piano B 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.
rizzi 21.03.11

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11



Es.N.crnf.022 Es.N.crnf.022

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.fnta.023

y,v,V.q
| (] g
¢ _/
b
+ b =H W
G
b
(]
1 R il -
b
1 9% 7
= I J
|
€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XFA XIF 4
6cp 656 Xy, < 5] PianoE
Xap X 5& 1
Xea Xen Piano G 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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 1006961 Fantoni Alice

Es.N.fnta.023

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uaap = Ugga =
Vaag = Veep = Vaap = Veea =
Gane = beep = Gano = beea =
Uppg = Ugpy = U = U =
Vime = Vern = Vie= Vin =
brpg = Gpen = by = byy =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uppa =
FFA =

Orra =

Uggg =
VeeG =

bpae =

rizzi 21.03.11



Es.N.fnta.023 Es.N.fnta.023

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.frrd.024 SUPPORTO DIAGRAMMI 1006959 Ferrandi Dario Es.N.frrd.024
y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
| Yy H
c P 7 B _ B _ B B
Uaag Uccp = Uggp = Ugep = Upgr = UggH =
Vaag = Vees = Vegp = Veep = Veer = VeeH =
b
Gane = bocs = bgep = beep = bor = boon =
+ B | Uppa = Upai = Uy = Upry =
Vima = Vaar = Vie= Very =
b Orpn = Gan = b = ey =
1 D
b
E
=
€I>,W/ b b x,u,H,p
X Xgr X 4 i
Xcp Xgn 6, 5 Piano C
XBD Xua 5 f 1
6o Xa Piano J 1/ Piano E

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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.21.03.11

rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.frrd.024 Es.N.frrd.024

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.frnf.025

y,v,V,q
|
b
H G
1 ///W g
- J =
b
NG
1 B IL
L1}
c D
b
F
+ A
N S
|
€I>,W/ b b X,u,H,p
XAB eFE eIJ 4
Xgc X Xge 3\ PianoH
Xep Xie AZ
Xpe Xai _—3/1 PianoF 1) PianoJ

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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 54795 Franzo Fabio

Es.N.frnf.025

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upyhe =
ViHe =

brne =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uggc =
BBC ~

bpac =

Ugg =
Veal =

boor =

Ucep =
Veep =

beep =

Uy =
Vig =

by =

Uppe =
DDE ~

booe =

Ugge =
Vece =

boce =

Uppe =
FFE =

Orre =

Uccs =
Vees =

bocs =

rizzi 21.03.11



Es.N.frnf.025 Es.N.frnf.025

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.frdg.026

SUPPORTO DIAGRAMMI 1007706 Froio Diego

Es.N.frdg.026

y,v,V.q
N \
+ F
A
b
D
1 I .
E c I/
b
= |
4 ///
3 G
b
H
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
eAB XFE XJG 4
Xcp Xgg Xpg /3] PianoJ
XDC eHI
. 2 .
Xep XgH 13— Piano A 1\ Pianol
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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upy =
Vim =

G =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uccp =
Vees =

bocs =

Uggh =
VeeH =

boon =

Uppc =
ppC =

bopc =

Upe =
Ve =

b6 =

Ugep =
EED =

beep =

Uppg =

Vobe =

bope =

Uppe =
FFE =

Orre =

Uges =
Veee =

boce =

rizzi 21.03.11



Es.N.frdg.026 Es.N.frdg.026

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.gnnp.027

y.v.V.q

y A
1y
X 2
= =
b
B /{ 1 Q
1
H F
b
J
G
A N

|

€I>,W/ b x,u,H,p
XAB XFA XIF 4
6cp 6g5 Xy, /3] PianoE
Xac X 2
Xen Xen U3~ Piano G 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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 39713 Gennaro Pier Giovanni

Es.N.gnnp.027

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Upac = Ugga = Uppa =
Vaag = Veep = Vaac = Veea = Vera =
Gane = beep = Ganc = beea = Orra =
Uppg = Ugpy = U = U =
Vime = Vern = Vie= Vin =
brpg = Gren = by = by =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uggs =
Veee =

boce =

rizzi 21.03.11



Es.N.gnnp.027 Es.N.gnnp.027

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.gcml.028
yv.\V.q
N
T G
b
T H
b
| A
C
b
| D
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
XAB XBF XIF 4&
Xcp Xgn 6, 3\ PianoC
Xgp Xua AZ
Boe Xl _—3/1 PianoJ 11~ Piano E

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 1002516 Giacomelli Lorenzo Es.N.gcml.028
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uccp = Uggp = Uppe = Upgr = Uggh =

Vaag = Vees = Vegp = Vppe = Veer = VeeH =

Dang = bocs = bgep = booe = bpr = boon =

Uppa = Upai = U = Upr =

Vima = Vaar = Vie= ViE =

Grn = Gan = by = by =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.gcml.028 Es.N.gcml.028

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.grgi.029
yv.\V.q
J
b
b
1 c | .
b
% A
14 B “W H
|
€I>,W/ | b | b | | x,u,H,p
XAB eEF eJI 3
Xgc X Xge 4__ > Piano
Xep Xue
Xpg Xg) ﬂs Piano F 2 PianoJ

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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 1007030 Gregori Irene Es.N.grgi.029
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uggc = Ucep = Uppe = Uggr = Uccs =

Vaag = Vesc = Veep = Vppe = Veer = Vees =

Gane = bpac = beep = booe = beer = bocs =

Uppe = Ugg = U = Ugge =

ViHe = Veal = Vin = Vece =

b = boor = byy = boce =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.grgi.029 Es.N.grgi.029

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.imbd.030
y,v,V.q -
L) ; =,
b
+ p o i G
b
+ 7 5 =c
b
/ .
4 A \\\m
=
€I>,W/ | b | b | | X,U,H,p
eAB XFE XJG 3
Xca Xga Xpg 4] PianoJ
XDC eHI T\\
Xep Xai 3 Piano B ! 2 Piano

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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 1003068 Imberti Desiree

Es.N.imbd.030

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucca = Uppc = Ugep = Uppe =
Vaag = Veea = Voo = Veep = Vere =
Gane = boca = bopc = beep = Orre =
Up = Uga = Uje = Uppg =
Vim = Veal = Ve = Vobe =
G = boor = b6 = bope =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Ugga =
Veea =

booa =

rizzi 21.03.11



Es.N.imbd.030 Es.N.imbd.030

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.Ingi.031
yv.\V.q
* * 7
c
b
i 5 =H T
G
b
i R I F
b
E
b2 . sV
|
€I>,W/ | b | b | | X,u,H,p
Xpp Xea XiE i 3
6cp 656 Xy 4] Piano
XaD Xu
X Xen 3h Piano G 12& Piano

EA

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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 1002356 Longa llenia Es.N.Ingi.031
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uaap = Ugga = Uppa = Uggg =

Vaag = Veep = Vaap = Veea = Vera = VeeG =

Gane = beep = Gano = beea = Orra = bpae =

Uppg = Ugpy = U = U =

Vime = Vern = Vie= Vin =

brpg = Gpen = by = byy =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.Ingi.031 Es.N.Ingi.031

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.mrcs.032

SUPPORTO DIAGRAMMI 55367 Marchesi Sergio

Es.N.mrcs.032

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

c V7 Uppp = Ueeg = Ugpp =
AnB ccB BBD
Vaag = Vees = Vegp =
Gane = bocs = bgep =
Uppa = Upai = U =
Vima = Vaar = Vie=
Grn = Gan = by =

y,v,V.q
N
T c
b
4 B L
I
b
1 D
b
E
=
=
ow’ b b
X Xgr X
Xce XoH B,
XBD Xua
Bep Xal

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.21.03.11

X,u,H,p

3 > .
4 Piano

Al Piano

rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Ugep =
EED =

beep =

Uppy =
Very =

brry =

Upgr =
BBF —

bor =

UggH =
VeeH =

boon =

rizzi 21.03.11



Es.N.mrcs.032 Es.N.mrcs.032

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.mssm.033

y,v,\V,q
I
b
G
H J
”’W =
b
NG
1 B IL
L1}
c D
b
F
+ A
A\ N
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
XAB eFE eIJ 7
Xgc X Xge 6 PianoH
Xep Xy
Xor X, _—2)1 PianoF 2 PianoJ

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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 1002408 Masseroli Michela

Es.N.mssm.033

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upyhe =
ViHe =

brne =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uggc =
BBC ~

bpac =

Ugg =
Veal =

boor =

Ucep =
Veep =

beep =

Uy =
Vig =

by =

Uppe =
DDE ~

booe =

Ugge =

Vece =

boce =

Uppe =
FFE =

Orre =

Uccs =
Vees =

bocs =

rizzi 21.03.11



Es.N.mssm.033 Es.N.mssm.033

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.nrse.034 SUPPORTO DIAGRAMMI 1007050 Noris Ettore Es.N.nrse.034

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
\ \
1+ F
A Uaag = Uccp = Uppc = Ugep = Uppe = Uges =
Vaag = Vees = Voo = Veep = Vere = Veee =
b
Gane = bocs = bopc = beep = Orre = boce =
D
+ ! Upy = UggH = Uye = Uppg =
il B
E c I/
Vim = VeeH = Ve = Vobe =
b G = boon = b6 = bope =
|
3 G
b
H
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p
B8 Xeg X6 / 7
Xcp Xgg Xpg 6] PianoJ
Xpc By
Xep X 1[Z——_ Piano A Y2 Piano|

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.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.nrse.034 Es.N.nrse.034

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.pglg.035
yv.\V.q
c
b
A
b
1 B / i Q
H F
b
+ J
G
N N
|
¢,w/ | b | b | | X,u,H,p
Xpp Xea XiE f 7
6cp 6g5 Xy, 6] Piano E
Xac Xug
Xea Xen 17— Piano G Y2 Piano

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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 51148 Paglialunga Giuliano Es.N.pglg.035
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Upac = Ugga = Uppa = Uggs =

Vaag = Veep = Vaac = Veea = Vera = Veee =

Gane = beep = Ganc = beea = Orra = boce =

Uppg = Ugpy = U = U =

Vime = Vern = Vie= Vin =

brpg = Gren = by = by =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.pglg.035 Es.N.pglg.035

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.plme.036
yv.\V.q
N
T G
b
A
1 - y
b
[ A
E B C
b
| D
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
XAB XBF XIF 7
Xcp Xgn 6, 6\ Piano C
Xgp Xua
e Xa —211 PianoJ Azl Piano

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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 49891 Palmini Eleonora Es.N.plme.036
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uccp = Uggp = Uppe = Upgr = Uggh =

Vaag = Vees = Vegp = Vppe = Veer = VeeH =

Dang = bocs = bgep = booe = bpr = boon =

Uppa = Upai = U = Upr =

Vima = Vaar = Vie= ViE =

Grn = Gan = by = by =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.plme.036 Es.N.plme.036

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.pssa.037 SUPPORTO DIAGRAMMI 1002484 Passera Alessio Es.N.pssa.037

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
@
J Uaag = Uggc = Ucep = Uppe = Uggr = Uccs =
Vaag = Vesc = Veep = Vppe = Veer = Vees =
b
Gane = bpac = beep = booe = beer = bocs =
1 Uppe = Ugg = U = Ugge =
ViHe = Veal = Vin = Vece =
b b = boor = byy = boce =
1 c i
b
7 A
%
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p

'‘AB eEF eJI 6
Xgc X Xge 7> Piano H
Xep Xna j 4 AZ
Xpg Xg) Piano F 1) PianoJ

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.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.pssa.037 Es.N.pssa.037

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.pgsp.038 SUPPORTO DIAGRAMMI 00000 Pe Giuseppe Es.N.pgsp.038

y,v,V,q - SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
AF : =,
T J
Uaag = Ucca = Uppc = Ugep = Uppe = Ugga =
Vaag = Veea = Voo = Veep = Vere = Veea =
b
Gane = boca = bopc = beep = Orre = booa =
1 b ko G Uppy = Ugg = Upe = Uppg =
Vim = Veal = Ve = Vobe =
b G = boor = b6 = bope =
1 Y. =c
B
b
/ H
1 R ///%
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p
B8 Xeg X6 i 6
Xca Xga Xpg 7] PianoJ
XDC eHI 4R 2
Xep Xai Piano B 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.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.pgsp.038 Es.N.pgsp.038

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.prta.039 SUPPORTO DIAGRAMMI 1002531 Peretti Alessandro Es.N.prta.039

y.v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
c _/ Upag = Ucep = Upap = Ugea = Uppa = Uggg =
Vaag = Veep = Vaap = Veea = Vera = VeeG =
b
Gane = beep = Gano = beea = Orra = bpae =
1 o =H ) Upypg = Ugpy = Uy = Usg =
G
Vime = Vern = Vie= Vin =
b Ore = bren = bue = by =
1 A =
b
| % 7
e £ I 3
|
¢,W/ b b b X,u,H,p
Xpp Xea XiE i 6
6cp 656 Xy 7] Piano E
Xap X 4& 2
Xea Xen Piano G 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.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.prta.039 Es.N.prta.039

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.psnb.040 SUPPORTO DIAGRAMMI 1002431 Pesenti Bucella Diego Es.N.psnb.040
y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
o H
1 c oV _ _ _ _ _ _
Uaag Uccp = Uggp = Ugep = Upgr = UggH =
Vaag = Vees = Vegp = Veep = Veer = VeeH =
b
Gane = bocs = bgep = beep = bor = boon =
+ B O Uppa = Upai = Uy = Upry =
ViHa = Vaal = Vie = Vers =
b Orpn = Gan = b = ey =
1 D
b
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
Xpp Xgr XiE 6 i
Xcp Xgn 6, 7 Piano C
XBD Xua jzl . AZ -
6o Xa Piano J 1) PianoE

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.21.03.11

rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.psnb.040 Es.N.psnb.040

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.pzzs.041

y,v,V.q
I
b
G
H J
Wﬁ y=
b
rooe = I o
c D
b
F
T A
N N

|

€I>,W/ b b x,u,H,p
XAB eFE eIJ 5
Xgc X Xge 4_\ PianoH
Xep Xy 1
Xoe Xgi _—=11 PianoF 1”7 PianoJ
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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 54782 Pezzotta Samuel

Es.N.pzzs.041

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uggc = Ucep =
Vaag = Vesc = Veep =
Dang = bpac = beep =
Uppe = Ugg = Uy =
ViHe = Veal = Vig =
b = boor = by =

Uppe = Uppe =
Vppe = Vere =
booe = Orre =
Ugge =
Vece =
boce =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uccs =
Vees =

bocs =

rizzi 21.03.11



Es.N.pzzs.041 Es.N.pzzs.041

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.pldf.042
y,v,V.q
\ \
L F
A
b
D
— = I
E C I/ .
b
[ ! ww
3 G
b
H

|

€I>,W/ b b x,u,H,p
eAB XFE XJG 5
Xcp Xgg Xpg /4] PianoJ
XDC eHI
Xep Xan Il5— Piano A 1 Piano |
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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 1006953 Pioldi Fabio Es.N.pldf.042
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uccp = Uppc = Ugep = Uppe = Uges =

Vaag = Vees = Voo = Veep = Vere = Veee =

Gane = bocs = bopc = beep = Orre = boce =

Uppy = Uggh = Upe = Uppg =

Vim = VeeH = Ve = Vobe =

G = boon = b6 = bope =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

rizzi 21.03.11



Es.N.pldf.042 Es.N.pldf.042

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.rcca.043

y,v,V.q
c
b
A
T 7
E=
b
4 B /{ |= e
1
H F
b
T J
G
N N
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
XAB XFA XIF 5
6cp 6g5 Xy, /4] Piano E
Xac X 1
Xea Xen 15— Piano G 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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 1007189 Rocca Alessandra

Es.N.rcca.043

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Upac = Ugga =
Vaag = Veep = Vaac = Veea =
Gane = beep = Ganc = beea =
Uppg = Ugpy = U = U =
Vime = Vern = Vie= Vin =
brpg = Gren = by = by =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uppa =
FFA =

Orra =

Uggs =
Veee =

boce =

rizzi 21.03.11



Es.N.rcca.043 Es.N.rcca.043

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.rdgd.044

y,v,V.q
N
T G
b
T H
b
| g&/lw
c
b
D
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
XAB XBF XIF 5
Xcp Xgn 6, 4_\ Piano C
XBD Xua 1
Ope Xa _—=511 PianoJ 17 Piano E
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 1002634 Rodigari Davide

Es.N.rdgd.044

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = Uces = Uggp = Uppe = Uggr =
Vans = Vees = Veep = Vppe = Vegr =
Dang = bccs = bggp = bppe = Pger =
Uppa = Upar = Uy = Uyr =
ViHa = Vaal = ViE= Ve =
Grn = Gan = by = by =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uggh =
VeeH =

boon =

rizzi 21.03.11



Es.N.rdgd.044 Es.N.rdgd.044

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.rtmc.045 SUPPORTO DIAGRAMMI 49490 Rota Michele Es.N.rtmc.045

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
E +
\_ J Upag = Uggc = Ucep = Uppe = Uggr = Ucce =
Vaag = Vesc = Veep = Vppe = Veer = Vees =
b
Gane = bpac = beep = booe = beer = bocs =
P
+ . =bn Uphe = Ugel = U = Ugge =
ViHe = Veal = Vin = Vece =
b b = boor = byy = boce =
1 A
I G
b
7 A
B \\\W H
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p

'‘AB eEF eJI 4
Xgc X Xge 5__ > PianoH
Xep Xna JA5 i 1
Xpg Xg) Piano F 1/ PianoJ

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.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.rtmc.045 Es.N.rtmc.045

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.sbnc.046 SUPPORTO DIAGRAMMI 1017461 Saba Nicola Es.N.sbnc.046

y,v,V,q B SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
ok . <,
T J
Uaag = Ucca = Uppc = Ugep = Uppe = Ugga =
Vaag = Veea = Voo = Veep = Vere = Veea =
b
Gane = boca = bopc = beep = Orre = booa =
+ o |} G Uppn = Uge = Uy = Uppe =
Vim = Veal = Ve = Vobe =
b G = boor = b6 = bope =
+ y =c
B
b
/ H
~ S
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p
B8 Xeg X6 i 4
Xca Xga Xpg 5] PianoJ
XDC eHI SR 1
Xep Xg Piano B 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.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.sbnc.046 Es.N.sbnc.046

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.slvm.047
y,v,V.q
| (] g
¢ _/
b
+ b =H W
G
b
(]
1 R il -
b
1 9% 7
= I J
|
€I>,W/ b b b x,u,H,p
XAB XFA XIF 4
6cp 656 Xy, < 5] PianoE
Xap X 5& 1
Xea Xen Piano G 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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 30942 Salvi Michele Es.N.slvm.047
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uaap = Ugga = Uppa = Uggg =

Vaag = Veep = Vaap = Veea = Vera = VeeG =

Gane = beep = Gano = beea = Orra = bpae =

Upypg = Ugpy = Uy = Usg =

Vius = Vern = Vi = Von =

brpg = Gpen = by = byy =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.slvm.047 Es.N.slvm.047

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.scbm.048 SUPPORTO DIAGRAMMI 1008138 Scaburri Mirko Es.N.scbm.048
y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
| Yy H
c P 7 B _ B _ B B
Uaag Uccp = Uggp = Ugep = Upgr = UggH =
Vaag = Vees = Vegp = Veep = Veer = VeeH =
b
Gane = bocs = bgep = beep = bor = boon =
4 B | U = Upar = Upe = Ugey =
ViHa = Vaal = Vie = Vers =
b Grn = Gan = by = Oeey =
1 D
b
E
=
€I>,W/ b b x,u,H,p
X Xgr X 4 i
Xcp Xgn 6, 5 Piano C
XBD Xua 5 f 1
6o Xa Piano J 1/ Piano E

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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.21.03.11

rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.scbm.048 Es.N.scbm.048

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.scnf.049

y,v,V,q
|
b
H G
1 ///W g
- J =
b
NG
1 B IL
L1}
c D
b
F
+ A
N S
|
€I>,W/ b b X,u,H,p
XAB eFE eIJ 4
Xgc X Xge 3\ PianoH
Xep Xie AZ
Xpe Xai _—3/1 PianoF 1) PianoJ

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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 1007531 Scanzi Francesca

Es.N.scnf.049

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upyhe =
ViHe =

brne =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uggc =
BBC ~

bpac =

Ugg =
Veal =

boor =

Ucep =
Veep =

beep =

Uy =
Vig =

by =

Uppe =
DDE ~

booe =

Ugge =

Vece =

boce =

Uppe =

FFE =

Orre =

Uccs =
Vees =

bocs =

rizzi 21.03.11



Es.N.scnf.049 Es.N.scnf.049

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.sctl.050
y,v,V.q
N \
+ F
A
b
D
1 I
E c I/ B
b
=, |
4 ///
3 G
b
H
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
eAB XFE XJG 4
Xcp Xgg Xpg /3] PianoJ
XDC eHI
. 2 .
Xep XgH 13— Piano A 1\ Pianol
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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 1006946 Scotti Linda Es.N.sctl.050
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uccp = Uppc = Ugep = Uppe = Uges =

Vaag = Vees = Voo = Veep = Vere = Veee =

Dang = bocs = bopc = beep = Orre = boce =

Uppy = Uggh = Upe = Uppg =

Vim = VeeH = Ve = Vobe =

G = boon = b6 = bope =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.sctl.050 Es.N.sctl.050

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.srtd.051

y,v,V.q
c
b
y A
+ 1y
X 2
= =
b
1 B / I Q
H F
b
T J
G
A N
|
€I>,W/ b x,u,H,p
XA Xea Xie i 4
6cp 6g5 Xy, 3/ Piano E
Xac X 2
Xen Xen U3~ Piano G 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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 1002539 Sirtoli Davide

Es.N.srtd.051

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Upac = Ugga = Uppa =
Vaag = Veep = Vaac = Veea = Vera =
Gane = beep = Ganc = beea = Orra =
Uppg = Ugpy = U = U =
Vime = Vern = Vie= Vin =
brpg = Gren = by = by =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uggs =
Veee =

boce =

rizzi 21.03.11



Es.N.srtd.051 Es.N.srtd.051

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.snzm.052

y,v,\V,q
N
+ G
b
T H
b
| S
c
b
D
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
XAB XBF XIF 4
Xcp Xgn 6, 3\ PianoC
XBD Xua AZ
Boe Xl _—3/1 PianoJ 11~ Piano E

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 1007844 Sonzogni Martina

Es.N.snzm.052

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = Uces = Uggp = Uppe = Uggr =
Vans = Vees = Veep = Vppe = Vegr =
Dang = bccs = bggp = bppe = Pger =
Uppa = Upar = Uy = Uyr =
ViHa = Vaal = ViE= Ve =
Grn = Gan = by = by =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uggh =
VeeH =

boon =

rizzi 21.03.11



Es.N.snzm.052 Es.N.snzm.052

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.srst.053

y,v,V,q
=
J
b
b
]
1 c | .
b
7 A
B “W H
|
€I>,W/ b b X,u,H,p
XAB eEF eJI 3
Xgc X Xge 4__ > Piano
Xep Xie ﬂg
Xpg Xg) Piano F 2 PianoJ

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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 1004858 Sora Stefania

Es.N.srst.053

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upag = Uggc = Ucep = Uppe = Uger =
Vans = Veec = Veeo = Vppe = Vegr =
Dang = bgpe = beep = bppe = Peer =
Uppe = Ugg = U = Ugge =
ViHe = Veal = Vin = Vece =
b = boor = byy = boce =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uccs =
Vees =

bocs =

rizzi 21.03.11



Es.N.srst.053 Es.N.srst.053

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.spdm.054

VAAAY -
NF e =,
b
T D O i G
b
1 /) =
R . c
b
| / :
A \\\m,
C
% b b xu,H,p
eAB XFE XJG 3
Xca Xga Xpg 4] PianoJ
XDC eHI 37\\
Xep Xai Piano B ! 2 Piano

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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 1002725 Spada Mattia

Es.N.spdm.054

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucca = Uppc = Ugep = Uppe =
Vaag = Veea = Voo = Veep = Vere =
Gane = boca = bopc = beep = Orre =
Up = Uga = Uje = Uppg =
Vim = Veal = Ve = Vobe =
G = boor = b6 = bope =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Ugga =
Veea =

booa =

rizzi 21.03.11



Es.N.spdm.054 Es.N.spdm.054

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.tlds.055
y,v,V.q
* ~« /
c
b
il 5 =H W
G
b
il R I F
b
E
b2 . sV
=
€I>,W/ | b | b | | X,u,H,p
Xpp Xea XiE i 3
6cp 656 Xy 4] Piano
XaD Xug
X Xen 3h Piano G 12& Piano

EA

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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 1006913 Teoldi Sharon Es.N.tlds.055
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uaap = Ugga = Uppa = Uggg =

Vaag = Veep = Vaap = Veea = Vera = VeeG =

Gane = beep = Gano = beea = Orra = bpae =

Uppg = Ugpy = U = U =

Vime = Vern = Vie= Vin =

brpg = Gpen = by = byy =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.tlds.055 Es.N.tlds.055

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.trcf.056

SUPPORTO DIAGRAMMI 40708 Torchitti Francesco

Es.N.trcf.056

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

c V7 Uppp = Ueeg = Ugpp =
AnB ccB BBD
Vaag = Vees = Vegp =
Gane = bocs = bgep =
Uppa = Upai = U =
Vima = Vaar = Vie=
Grn = Gan = by =

y,v,V.q
N
T c
b
4 B L
I
b
1 D
b
E
=
=
ow’ b b
X Xgr X
Xce XoH B,
XBD Xua
Bep Xal

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.21.03.11

X,u,H,p

3 > .
4 Piano

Al Piano

rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Ugep =
EED =

beep =

Uppy =
Very =

brry =

Upgr =
BBF —

bor =

UggH =
VeeH =

boon =

rizzi 21.03.11



Es.N.trcf.056 Es.N.trcf.056

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.vvst.057

y,v,\V,q
I
b
G
H J
”’W =
b
NG
1 B IL
L1}
c D
b
F
+ A
A\ N
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
XAB eFE eIJ 7
Xgc X Xge 6 PianoH
Xep Xy
Xor X, _—2)1 PianoF 2 PianoJ

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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 50116 Vavassori Tania

Es.N.vvst.057

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Upyhe =
ViHe =

brne =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uggc =
BBC ~

bpac =

Ugg =
Veal =

boor =

Ucep =
Veep =

beep =

Uy =
Vig =

by =

Uppe =
DDE ~

booe =

Ugge =

Vece =

boce =

Uppe =
FFE =

Orre =

Uccs =
Vees =

bocs =

rizzi 21.03.11



Es.N.vvst.057 Es.N.vvst.057

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.zncr.058 SUPPORTO DIAGRAMMI 1007137 Zanchi Roberto Es.N.zncr.058

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
\ \
1+ F
A Uaag = Uccp = Uppc = Ugep = Uppe = Uges =
Vaag = Vees = Voo = Veep = Vere = Veee =
b
Gane = bocs = bopc = beep = Orre = boce =
D _ _ _ _
+ i 5 Upy = UggH = Uye = Uppg =
E c I/
Vim = VeeH = Ve = Vobe =
b G = boon = b6 = bope =
|
3 G
b
H
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p
B8 Xeg X6 / 7
Xcp Xgg Xpg 6] PianoJ
Xpc By
Xep X 1[Z——_ Piano A Y2 Piano|

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.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.zncr.058 Es.N.zncr.058

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.znnm.059

VAAAY
c
b
A
E=
b
1 B / I Q
H F
b
+ J
G
A\ N
|
¢,W/ b b x,u,H,p
XAB XFA XIF 7
6cp 6g5 Xy, Z 6l PianoE
Xac Xug
Xea Xen 17— Piano G 12& Piano

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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI 00000 Zanoni Marco

Es.N.znnm.059

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Upac = Ugga = Uppa =
Vaag = Veep = Vaac = Veea = Vera =
Gane = beep = Ganc = beea = Orra =
Uppg = Ugpy = U = U =
Vime = Vern = Vie= Vin =
brpg = Gren = by = by =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uggs =
Veee =

boce =

rizzi 21.03.11



Es.N.znnm.059 Es.N.znnm.059

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.xxxx.060

VAAAY
N
T G
b
A
1 - y
b
4 § &“14
E R c
b
D
|
€I>,W/ b b X,u,H,p
XAB XBF XIF 7
Xcp Xgn 6, 6\ Piano C
Xgp Xua
e Xa —211 PianoJ Azl Piano

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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

Es.N.xxxx.060

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uccp = Uggp =
Vaag = Vees = Vegp =
Gane = bocs = bgep =
Uppa = Upai = U =
Vima = Vaar = Vie=
Grn = Gan = by =

Uppe = Upgr =
Vppe = Veer =
booe = bpr =
Upr =
ViE =
by =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uggh =
VeeH =

boon =

rizzi 21.03.11



Es.N.xxxx.060 Es.N.xxxx.060

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.061 SUPPORTO DIAGRAMMI Nome: Es.N.xxxx.061

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
E @
\_ J Upag = Uggc = Ucep = Uppe = Uggr = Ucce =
Vaag = Vesc = Veep = Vppe = Veer = Vees =
b
Gane = bpac = beep = booe = beer = bocs =
P
+ . 1) Uphe = Uge = Uy = Ugge =
ViHe = Veal = Vin = Vece =
b b = boor = byy = boce =
1 c i
b
7 A
N
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p

'‘AB eEF eJI 6
Xgc X Xge 7> Piano H
Xep Xna j 4 AZ
Xpg Xg) Piano F 1) PianoJ

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.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.xxxx.061 Es.N.xxxx.061

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.xxxx.062

y,v,V.q
N F E %)
b
+ D [O ¢
b
1 Y. =c
B
b
4 :
+ 1y
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
eAB XFE XJG 6
Xca Xga Xpg Z_ 71 PianoJ
XDC eHI 4R ) 2 )
Xep Xgi Piano B 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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

Es.N.xxxx.062

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucca = Uppc = Ugep =
Vaag = Veea = Voo = Veep =
Gane = boca = bopc = beep =
Up = Uga = Uje = Uppg =
Vim = Veal = Ve = Vobe =
G = boor = b6 = bope =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uppe =
FFE =

Orre =

Ugga =
Veea =

booa =

rizzi 21.03.11



Es.N.xxxx.062 Es.N.xxxx.062

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.063

VAA'RY
c _/
b
- D == H ///
G

b

i A E
b

! 3 . A
=
€I>,W/ b b b x,u,H,p

Xpp Xea XiE i 6

6cp 656 Xy 7] Piano E

o
Piano G

2 .
EA Xen 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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

Es.N.xxxx.063

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uaap = Ugga = Uppa =
Vaag = Veep = Vaap = Veea = Vera =
Gane = beep = Gano = beea = Orra =
Uppg = Ugpy = U = U =
Vime = Vern = Vie= Vin =
brpg = Gpen = by = byy =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uggg =
BBG —

bpae =

rizzi 21.03.11



Es.N.xxxx.063 Es.N.xxxx.063

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.xxxx.064

VAAAY
| b1l H
c c V7
b
1 B &
b
1 D
b
|
€I>,W/ b b X,u,H,p
Xpp Xgr XiE 6 i
Xcp Xgn 6, 7 Piano C
Xgp Xua jzl AZ
6o Xa Piano J 1) PianoE

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.21.03.11

rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

Es.N.xxxx.064

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uccp = Uggp =
Vaag = Vees = Vegp =
Gane = bocs = bgep =
Uppa = Upai = U =
Vima = Vaar = Vie=
Grn = Gan = by =

Ugep = Upgr =
Veep = Veer =
beep = bor =
Uppy =
Very =
brry =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

UggH =
VeeH =

boon =

rizzi 21.03.11



Es.N.xxxx.064 Es.N.xxxx.064

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.xxxx.065

y,v,V.q
I
b
G
H J
Wﬁ y=
b
rooe = I o
c D
b
F
T A
N N

|

€I>,W/ b b x,u,H,p
XAB eFE eIJ 5
Xgc X Xge 4_\ PianoH
Xep Xy 1
Xoe Xgi _—=11 PianoF 1”7 PianoJ
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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

Es.N.xxxx.065

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uggc =
Vaag = Vesc =
Gane = bpac =
Upyhe = Ugel =
ViHe = Veal =
b = boor =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Ucep =
Veep =

beep =

Uy =
Vig =

by =

Uppe =
DDE ~

booe =

Ugge =

Vece =

boce =

Uppe =
FFE =

Orre =

Uccs =
Vees =

bocs =

rizzi 21.03.11



Es.N.xxxx.065 Es.N.xxxx.065

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.xxxx.066

y,v,V.q
\ \
+ F
A
b
D
T — :: B
E c I/
b
[ ! ww
3 G
b
H
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
eAB XFE XJG 5
Xcp Xgg Xpg /4] PianoJ
XDC eHI
Xep Xan Il5— Piano A 1 Piano |
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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

Es.N.xxxx.066

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag Uccp = Uppc = Ugep =
Vaag = Vees = Voo = Veep =
Gane = bocs = bopc = beep =
Upy = UggH = Uye = Uppg =
Vim = VeeH = Ve = Vobe =
G = boon = b6 = bope =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uppe =
FFE =

Orre =

Uges =
Veee =

boce =

rizzi 21.03.11



Es.N.xxxx.066 Es.N.xxxx.066

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa

Es.N.xxxx.067

y,v,V.q
c
b
A
T 7
E=
b
4 B /{ |= e
1
H F
b
T J
G
N N
|
€I>,W/ b b x,u,H,p
XAB XFA XIF 5
6cp 6g5 Xy, /4] Piano E
Xac X 1
Xea Xen 15— Piano G 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.21.03.11 rizzi 21.03.11

SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

Es.N.xxxx.067

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Upac = Ugga =
Vaag = Veep = Vaac = Veea =
Gane = beep = Ganc = beea =
Uppg = Ugpy = U = U =
Vime = Vern = Vie= Vin =
brpg = Gren = by = by =

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11

Uggs =
Veee =

boce =

rizzi 21.03.11



Es.N.xxxx.067 Es.N.xxxx.067

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.068 SUPPORTO DIAGRAMMI Nome: Es.N.xxxx.068

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
N
+ G
Uaag = Uccp = Uggp = Uppe = Upgr = Uggh =
Vaag = Vees = Vegp = Vppe = Veer = VeeH =
b
Gane = bocs = bgep = booe = bpr = boon =
1 Uppa = Upai = U = Upr =
H
Vima = Vaar = Vie= ViE =
b Grn = Gan = by = by =
| g&/lw
C
b
D
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p
Xpp Xgr XiE 5 \
Xcp Xgn 6, 4_\ Piano C
XBD Xua
. 1
Ope Xa _—=511 PianoJ 17 Piano E

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.xxxx.068 Es.N.xxxx.068

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.069 SUPPORTO DIAGRAMMI Nome: Es.N.xxxx.069

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
E +
\_ J Upag = Uggc = Ucep = Uppe = Uggr = Ucce =
Vaag = Vesc = Veep = Vppe = Veer = Vees =
b
Gane = bpac = beep = booe = beer = bocs =
P
+ . =bn Uphe = Ugel = U = Ugge =
ViHe = Veal = Vin = Vece =
b b = boor = byy = boce =
1 A
I G
b
7 A
B \\\W H
=
€I>,W/ b b b X,u,H,p

XAB eEF eJI 4

Xgc X Xge 5__ > PianoH
Xep Xna JA5 i 1

Xpg Xg) Piano F 1/ PianoJ

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.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.xxxx.069 Es.N.xxxx.069

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



CdSdC UniBG 11 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.070 SUPPORTO DIAGRAMMI Nome: Es.N.xxxx.070

y,v,V,q B SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
ok . <,
T J
Uaag = Ucca = Uppc = Ugep = Uppe = Ugga =
Vaag = Veea = Voo = Veep = Vere = Veea =
b
Gane = boca = bopc = beep = Orre = booa =
+ o |} G Uppn = Uge = Uy = Uppe =
Vim = Veal = Ve = Vobe =
b G = boor = b6 = bope =
1 v =c
B
b
/ H
~ SR
T
€I>,W/ b b b X,u,H,p
B8 Xeg X6 i 4
Xca Xga X 5] PianoJ

G
XDC eHI SR 1
Xep Xg Piano B 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.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



Es.N.xxxx.070 Es.N.xxxx.070

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.03.11 rizzi 21.03.11



