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

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

GH

I

J

xAB

xBC

xCD

xDE

θFE

xCG

xHG

xGI

θIJ

xGE

3 1 Piano F

3
4

Piano H

1
2

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

Es.N.almg.001SUPPORTO DIAGRAMMI 40716 Alimonti Gualtiero

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIJ =

vIIJ =

ϕIIJ =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =



Es.N.almg.001

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

Es.N.almg.001

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



Es.N.allm.002CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

E

F

G

H

I

J

θAB

xCB

xDC

xED

xFE

xGB

θHI

xGH

xJG

xDG

31 Piano A

3
4

Piano J

1
2

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

Es.N.allm.002SUPPORTO DIAGRAMMI 1002352 Allieri Manola

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uJJG =

vJJG =

ϕJJG =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =



Es.N.allm.002

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

Es.N.allm.002

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



Es.N.amnd.003CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D
E

F

G

H

I

J

xAB

θCD

xAC

xEA

xFA

θGB

xHB

xFH

xIF

xJI

31 Piano G

3
4

Piano E

1
2

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

Es.N.amnd.003SUPPORTO DIAGRAMMI 1007476 Amendola Dario

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uHHB =

vHHB =

ϕHHB =

uFFH =

vFFH =

ϕFFH =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =



Es.N.amnd.003

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

Es.N.amnd.003

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



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

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B C

D

E

F

G

H
I

J

xAB

xCB

xBD

θDE

xBF

xGH

xHA

xAI

xIF

θJF

3 1 Piano J

3
4

Piano C

1
2

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

Es.N.blnn.004SUPPORTO DIAGRAMMI 54511 Balini Nicola

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uAAI =

vAAI =

ϕAAI =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJF =

vJJF =

ϕJJF =



Es.N.blnn.004

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

Es.N.blnn.004

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



Es.N.brnf.005CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

J

xAB

xBC

xCD

xDE

θEF

xCG

xHG

xGI

θJI

xGE

1
3

Piano F

4
3

Piano 

2
1 Piano J

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

Es.N.brnf.005SUPPORTO DIAGRAMMI 1007574 Baroni Francesco

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =



Es.N.brnf.005

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

Es.N.brnf.005

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



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

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

EF

G

H

I

J

θAB

xCA

xDC

xED

xFE

xGA

θHI

xGI

xJG

xDG

1
3

Piano B

4
3

Piano J

2
1 Piano 

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

Es.N.bltn.006SUPPORTO DIAGRAMMI 54781 Belotti Nicola

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGA =

vGGA =

ϕGGA =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uJJG =

vJJG =

ϕJJG =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =



Es.N.bltn.006

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

Es.N.bltn.006

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



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

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

E

F

G

H

I J

xAB

θCD

xAD

xEA

xFA

θBG

xHB

xFH

xIF

xJI

1
3

Piano G

4
3

Piano 

2
1 Piano 

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

Es.N.bltr.007SUPPORTO DIAGRAMMI 51506 Belotti Roberto

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =

uHHB =

vHHB =

ϕHHB =

uFFH =

vFFH =

ϕFFH =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =



Es.N.bltr.007

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

Es.N.bltr.007

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



Es.N.bndm.008CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A
B

C

D

E

F

G

H

I
J

xAB

xCB

xBD

θED

xBF

xGH

xHA

xAI

xIF

θFJ

1
3

Piano J

4
3

Piano 

2
1 Piano 

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

Es.N.bndm.008SUPPORTO DIAGRAMMI 41464 Bendoni Marina

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uAAI =

vAAI =

ϕAAI =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uFFJ =

vFFJ =

ϕFFJ =



Es.N.bndm.008

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

Es.N.bndm.008

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



Es.N.brtp.009CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

G
H

I

J

xAB

xBC

xCD

xDE

θFE

xCG

xHG

xGI

θIJ

xGE

4 1 Piano F

6
7

Piano H

2
1 Piano J

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

Es.N.brtp.009SUPPORTO DIAGRAMMI 24326 Bertoli Paolo

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIJ =

vIIJ =

ϕIIJ =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =



Es.N.brtp.009

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

Es.N.brtp.009

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



Es.N.brtf.010CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

E

F

G

H

I
J

θAB

xCB

xDC

xED

xFE

xGB

θHI

xGH

xJG

xDG

41 Piano A

6
7

Piano J

2
1 Piano I

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

Es.N.brtf.010SUPPORTO DIAGRAMMI 45170 Bertuletti Fabio

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uJJG =

vJJG =

ϕJJG =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =



Es.N.brtf.010

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

Es.N.brtf.010

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



Es.N.btle.011CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D
E

F

G

H

I

J

xAB

θCD

xAC

xEA

xFA

θGB

xHB

xFH

xIF

xJI

41 Piano G

6
7

Piano E

2
1 Piano 

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

Es.N.btle.011SUPPORTO DIAGRAMMI 54780 Betelli Erika

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uHHB =

vHHB =

ϕHHB =

uFFH =

vFFH =

ϕFFH =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =



Es.N.btle.011

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

Es.N.btle.011

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



Es.N.bnta.012CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

E

F

G

H
I

J

xAB

xCB

xBD

θDE

xBF

xGH

xHA

xAI

xIF

θJF

4 1 Piano J

6
7

Piano C

2
1 Piano 

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

Es.N.bnta.012SUPPORTO DIAGRAMMI 1002417 Bontempi Antonio

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uAAI =

vAAI =

ϕAAI =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJF =

vJJF =

ϕJJF =



Es.N.bnta.012

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

Es.N.bnta.012

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



Es.N.bzzm.013CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

J

xAB

xBC

xCD

xDE

θEF

xCG

xHG

xGI

θJI

xGE

1
4

Piano F

7
6

Piano H

1
2

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

Es.N.bzzm.013SUPPORTO DIAGRAMMI 1002622 Bozzoni Marco

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =



Es.N.bzzm.013

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

Es.N.bzzm.013

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



Es.N.brmg.014CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

EF

G

H

I

J

θAB

xCA

xDC

xED

xFE

xGA

θHI

xGI

xJG

xDG

1
4

Piano B

7
6

Piano J

1
2

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

Es.N.brmg.014SUPPORTO DIAGRAMMI 54680 Brumana Giovanni

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGA =

vGGA =

ϕGGA =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uJJG =

vJJG =

ϕJJG =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =



Es.N.brmg.014

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

Es.N.brmg.014

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



Es.N.cglm.015CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I J

xAB

θCD

xAD

xEA

xFA

θBG

xHB

xFH

xIF

xJI

1
4

Piano G

7
6

Piano E

1
2

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

Es.N.cglm.015SUPPORTO DIAGRAMMI 51110 Caglioni Marco

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =

uHHB =

vHHB =

ϕHHB =

uFFH =

vFFH =

ϕFFH =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =



Es.N.cglm.015

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

Es.N.cglm.015

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



Es.N.czzm.016CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A
B

C

D

E
F

G

H

I
J

xAB

xCB

xBD

θED

xBF

xGH

xHA

xAI

xIF

θFJ

1
4

Piano J

7
6

Piano C

1
2

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

Es.N.czzm.016SUPPORTO DIAGRAMMI 00000 Cazzaniga Marco

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uAAI =

vAAI =

ϕAAI =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uFFJ =

vFFJ =

ϕFFJ =



Es.N.czzm.016

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

Es.N.czzm.016

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



Es.N.chpp.017CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

G
H

I

J

xAB

xBC

xCD

xDE

θFE

xCG

xHG

xGI

θIJ

xGE

5 1 Piano F

4
5

Piano H

1
1

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

Es.N.chpp.017SUPPORTO DIAGRAMMI 37475 Chiappa Pamela

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIJ =

vIIJ =

ϕIIJ =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =



Es.N.chpp.017

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

Es.N.chpp.017

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



Es.N.chdd.018CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

E

F

G

H

I

J

θAB

xCB

xDC

xED

xFE

xGB

θHI

xGH

xJG

xDG

51 Piano A

4
5

Piano J

1
1

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

Es.N.chdd.018SUPPORTO DIAGRAMMI 54788 Chioda Domenico

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uJJG =

vJJG =

ϕJJG =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =



Es.N.chdd.018

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

Es.N.chdd.018

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



Es.N.cllm.019CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D
E

F

G

H

I

J

xAB

θCD

xAC

xEA

xFA

θGB

xHB

xFH

xIF

xJI

51 Piano G

4
5

Piano E

1
1

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

Es.N.cllm.019SUPPORTO DIAGRAMMI 1002655 Colli Mattia

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uHHB =

vHHB =

ϕHHB =

uFFH =

vFFH =

ϕFFH =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =



Es.N.cllm.019

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

Es.N.cllm.019

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



Es.N.clgt.020CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

E

F

G

H
I

J

xAB

xCB

xBD

θDE

xBF

xGH

xHA

xAI

xIF

θJF

5 1 Piano J

4
5

Piano C

1
1

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

Es.N.clgt.020SUPPORTO DIAGRAMMI 50547 Cologni Taimur

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uAAI =

vAAI =

ϕAAI =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJF =

vJJF =

ϕJJF =



Es.N.clgt.020

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

Es.N.clgt.020

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



Es.N.clma.021CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

J

xAB

xBC

xCD

xDE

θEF

xCG

xHG

xGI

θJI

xGE

1
5

Piano F

5
4

Piano H

1
1

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

Es.N.clma.021SUPPORTO DIAGRAMMI 1001714 Colombo Alessia

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =



Es.N.clma.021

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

Es.N.clma.021

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



Es.N.crnf.022CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

EF

G

H

I

J

θAB

xCA

xDC

xED

xFE

xGA

θHI

xGI

xJG

xDG

1
5

Piano B

5
4

Piano J

1
1

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

Es.N.crnf.022SUPPORTO DIAGRAMMI 1003191 Cornali Fabrizio

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGA =

vGGA =

ϕGGA =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uJJG =

vJJG =

ϕJJG =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =



Es.N.crnf.022

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

Es.N.crnf.022

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



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

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I J

xAB

θCD

xAD

xEA

xFA

θBG

xHB

xFH

xIF

xJI

1
5

Piano G

5
4

Piano E

1
1

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

Es.N.fnta.023SUPPORTO DIAGRAMMI 1006961 Fantoni Alice

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =

uHHB =

vHHB =

ϕHHB =

uFFH =

vFFH =

ϕFFH =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =



Es.N.fnta.023

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

Es.N.fnta.023

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



Es.N.frrd.024CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A
B

C

D

E

F

G

H

I
J

xAB

xCB

xBD

θED

xBF

xGH

xHA

xAI

xIF

θFJ

1
5

Piano J

5
4

Piano C

1
1

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

Es.N.frrd.024SUPPORTO DIAGRAMMI 1006959 Ferrandi Dario

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uAAI =

vAAI =

ϕAAI =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uFFJ =

vFFJ =

ϕFFJ =



Es.N.frrd.024

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

Es.N.frrd.024

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



Es.N.frnf.025CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

GH

I

J

xAB

xBC

xCD

xDE

θFE

xCG

xHG

xGI

θIJ

xGE

3 1 Piano F

3
4

Piano H

1
2

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

Es.N.frnf.025SUPPORTO DIAGRAMMI 54795 Franzo Fabio

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIJ =

vIIJ =

ϕIIJ =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =



Es.N.frnf.025

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

Es.N.frnf.025

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



Es.N.frdg.026CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

E

F

G

H

I

J

θAB

xCB

xDC

xED

xFE

xGB

θHI

xGH

xJG

xDG

31 Piano A

3
4

Piano J

1
2

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

Es.N.frdg.026SUPPORTO DIAGRAMMI 1007706 Froio Diego

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uJJG =

vJJG =

ϕJJG =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =



Es.N.frdg.026

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

Es.N.frdg.026

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



Es.N.gnnp.027CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D
E

F

G

H

I

J

xAB

θCD

xAC

xEA

xFA

θGB

xHB

xFH

xIF

xJI

31 Piano G

3
4

Piano E

1
2

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

Es.N.gnnp.027SUPPORTO DIAGRAMMI 39713 Gennaro Pier Giovanni

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uHHB =

vHHB =

ϕHHB =

uFFH =

vFFH =

ϕFFH =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =



Es.N.gnnp.027

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

Es.N.gnnp.027

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



Es.N.gcml.028CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B C

D

E

F

G

H
I

J

xAB

xCB

xBD

θDE

xBF

xGH

xHA

xAI

xIF

θJF

3 1 Piano J

3
4

Piano C

1
2

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

Es.N.gcml.028SUPPORTO DIAGRAMMI 1002516 Giacomelli Lorenzo

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uAAI =

vAAI =

ϕAAI =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJF =

vJJF =

ϕJJF =



Es.N.gcml.028

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

Es.N.gcml.028

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



Es.N.grgi.029CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

J

xAB

xBC

xCD

xDE

θEF

xCG

xHG

xGI

θJI

xGE

1
3

Piano F

4
3

Piano 

2
1 Piano J

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

Es.N.grgi.029SUPPORTO DIAGRAMMI 1007030 Gregori Irene

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =



Es.N.grgi.029

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

Es.N.grgi.029

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



Es.N.imbd.030CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

EF

G

H

I

J

θAB

xCA

xDC

xED

xFE

xGA

θHI

xGI

xJG

xDG

1
3

Piano B

4
3

Piano J

2
1 Piano 

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

Es.N.imbd.030SUPPORTO DIAGRAMMI 1003068 Imberti Desireè

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGA =

vGGA =

ϕGGA =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uJJG =

vJJG =

ϕJJG =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =



Es.N.imbd.030

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

Es.N.imbd.030

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



Es.N.lngi.031CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

E

F

G

H

I J

xAB

θCD

xAD

xEA

xFA

θBG

xHB

xFH

xIF

xJI

1
3

Piano G

4
3

Piano 

2
1 Piano 

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

Es.N.lngi.031SUPPORTO DIAGRAMMI 1002356 Longa Ilenia

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =

uHHB =

vHHB =

ϕHHB =

uFFH =

vFFH =

ϕFFH =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =



Es.N.lngi.031

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

Es.N.lngi.031

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



Es.N.mrcs.032CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A
B

C

D

E

F

G

H

I
J

xAB

xCB

xBD

θED

xBF

xGH

xHA

xAI

xIF

θFJ

1
3

Piano J

4
3

Piano 

2
1 Piano 

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

Es.N.mrcs.032SUPPORTO DIAGRAMMI 55367 Marchesi Sergio

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uAAI =

vAAI =

ϕAAI =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uFFJ =

vFFJ =

ϕFFJ =



Es.N.mrcs.032

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

Es.N.mrcs.032

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



Es.N.mssm.033CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

G
H

I

J

xAB

xBC

xCD

xDE

θFE

xCG

xHG

xGI

θIJ

xGE

4 1 Piano F

6
7

Piano H

2
1 Piano J

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

Es.N.mssm.033SUPPORTO DIAGRAMMI 1002408 Masseroli Michela

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIJ =

vIIJ =

ϕIIJ =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =



Es.N.mssm.033

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

Es.N.mssm.033

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



Es.N.nrse.034CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

E

F

G

H

I
J

θAB

xCB

xDC

xED

xFE

xGB

θHI

xGH

xJG

xDG

41 Piano A

6
7

Piano J

2
1 Piano I

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

Es.N.nrse.034SUPPORTO DIAGRAMMI 1007050 Noris Ettore

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uJJG =

vJJG =

ϕJJG =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =



Es.N.nrse.034

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

Es.N.nrse.034

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



Es.N.pglg.035CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D
E

F

G

H

I

J

xAB

θCD

xAC

xEA

xFA

θGB

xHB

xFH

xIF

xJI

41 Piano G

6
7

Piano E

2
1 Piano 

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

Es.N.pglg.035SUPPORTO DIAGRAMMI 51148 Paglialunga Giuliano

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uHHB =

vHHB =

ϕHHB =

uFFH =

vFFH =

ϕFFH =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =



Es.N.pglg.035

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

Es.N.pglg.035

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



Es.N.plme.036CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

E

F

G

H
I

J

xAB

xCB

xBD

θDE

xBF

xGH

xHA

xAI

xIF

θJF

4 1 Piano J

6
7

Piano C

2
1 Piano 

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

Es.N.plme.036SUPPORTO DIAGRAMMI 49891 Palmini Eleonora

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uAAI =

vAAI =

ϕAAI =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJF =

vJJF =

ϕJJF =



Es.N.plme.036

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

Es.N.plme.036

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



Es.N.pssa.037CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

J

xAB

xBC

xCD

xDE

θEF

xCG

xHG

xGI

θJI

xGE

1
4

Piano F

7
6

Piano H

1
2

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

Es.N.pssa.037SUPPORTO DIAGRAMMI 1002484 Passera Alessio

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =



Es.N.pssa.037

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

Es.N.pssa.037

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



Es.N.pgsp.038CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

EF

G

H

I

J

θAB

xCA

xDC

xED

xFE

xGA

θHI

xGI

xJG

xDG

1
4

Piano B

7
6

Piano J

1
2

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

Es.N.pgsp.038SUPPORTO DIAGRAMMI 00000 Pe Giuseppe

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGA =

vGGA =

ϕGGA =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uJJG =

vJJG =

ϕJJG =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =



Es.N.pgsp.038

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

Es.N.pgsp.038

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



Es.N.prta.039CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I J

xAB

θCD

xAD

xEA

xFA

θBG

xHB

xFH

xIF

xJI

1
4

Piano G

7
6

Piano E

1
2

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

Es.N.prta.039SUPPORTO DIAGRAMMI 1002531 Peretti Alessandro

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =

uHHB =

vHHB =

ϕHHB =

uFFH =

vFFH =

ϕFFH =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =



Es.N.prta.039

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

Es.N.prta.039

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



Es.N.psnb.040CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A
B

C

D

E
F

G

H

I
J

xAB

xCB

xBD

θED

xBF

xGH

xHA

xAI

xIF

θFJ

1
4

Piano J

7
6

Piano C

1
2

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

Es.N.psnb.040SUPPORTO DIAGRAMMI 1002431 Pesenti Bucella Diego

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uAAI =

vAAI =

ϕAAI =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uFFJ =

vFFJ =

ϕFFJ =



Es.N.psnb.040

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

Es.N.psnb.040

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



Es.N.pzzs.041CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

G
H

I

J

xAB

xBC

xCD

xDE

θFE

xCG

xHG

xGI

θIJ

xGE

5 1 Piano F

4
5

Piano H

1
1

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

Es.N.pzzs.041SUPPORTO DIAGRAMMI 54782 Pezzotta Samuel

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIJ =

vIIJ =

ϕIIJ =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =



Es.N.pzzs.041

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

Es.N.pzzs.041

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



Es.N.pldf.042CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

E

F

G

H

I

J

θAB

xCB

xDC

xED

xFE

xGB

θHI

xGH

xJG

xDG

51 Piano A

4
5

Piano J

1
1

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

Es.N.pldf.042SUPPORTO DIAGRAMMI 1006953 Pioldi Fabio

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uJJG =

vJJG =

ϕJJG =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =



Es.N.pldf.042

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

Es.N.pldf.042

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



Es.N.rcca.043CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D
E

F

G

H

I

J

xAB

θCD

xAC

xEA

xFA

θGB

xHB

xFH

xIF

xJI

51 Piano G

4
5

Piano E

1
1

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

Es.N.rcca.043SUPPORTO DIAGRAMMI 1007189 Rocca Alessandra

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uHHB =

vHHB =

ϕHHB =

uFFH =

vFFH =

ϕFFH =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =



Es.N.rcca.043

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

Es.N.rcca.043

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



Es.N.rdgd.044CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

E

F

G

H
I

J

xAB

xCB

xBD

θDE

xBF

xGH

xHA

xAI

xIF

θJF

5 1 Piano J

4
5

Piano C

1
1

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

Es.N.rdgd.044SUPPORTO DIAGRAMMI 1002634 Rodigari Davide

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uAAI =

vAAI =

ϕAAI =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJF =

vJJF =

ϕJJF =



Es.N.rdgd.044

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

Es.N.rdgd.044

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



Es.N.rtmc.045CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

J

xAB

xBC

xCD

xDE

θEF

xCG

xHG

xGI

θJI

xGE

1
5

Piano F

5
4

Piano H

1
1

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

Es.N.rtmc.045SUPPORTO DIAGRAMMI 49490 Rota Michele

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =



Es.N.rtmc.045

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

Es.N.rtmc.045

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



Es.N.sbnc.046CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

EF

G

H

I

J

θAB

xCA

xDC

xED

xFE

xGA

θHI

xGI

xJG

xDG

1
5

Piano B

5
4

Piano J

1
1

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

Es.N.sbnc.046SUPPORTO DIAGRAMMI 1017461 Saba Nicola

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGA =

vGGA =

ϕGGA =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uJJG =

vJJG =

ϕJJG =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =



Es.N.sbnc.046

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

Es.N.sbnc.046

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



Es.N.slvm.047CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I J

xAB

θCD

xAD

xEA

xFA

θBG

xHB

xFH

xIF

xJI

1
5

Piano G

5
4

Piano E

1
1

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

Es.N.slvm.047SUPPORTO DIAGRAMMI 30942 Salvi Michele

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =

uHHB =

vHHB =

ϕHHB =

uFFH =

vFFH =

ϕFFH =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =



Es.N.slvm.047

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

Es.N.slvm.047

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



Es.N.scbm.048CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A
B

C

D

E

F

G

H

I
J

xAB

xCB

xBD

θED

xBF

xGH

xHA

xAI

xIF

θFJ

1
5

Piano J

5
4

Piano C

1
1

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

Es.N.scbm.048SUPPORTO DIAGRAMMI 1008138 Scaburri Mirko

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uAAI =

vAAI =

ϕAAI =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uFFJ =

vFFJ =

ϕFFJ =



Es.N.scbm.048

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

Es.N.scbm.048

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



Es.N.scnf.049CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

GH

I

J

xAB

xBC

xCD

xDE

θFE

xCG

xHG

xGI

θIJ

xGE

3 1 Piano F

3
4

Piano H

1
2

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

Es.N.scnf.049SUPPORTO DIAGRAMMI 1007531 Scanzi Francesca

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIJ =

vIIJ =

ϕIIJ =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =



Es.N.scnf.049

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

Es.N.scnf.049

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



Es.N.sctl.050CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

E

F

G

H

I

J

θAB

xCB

xDC

xED

xFE

xGB

θHI

xGH

xJG

xDG

31 Piano A

3
4

Piano J

1
2

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

Es.N.sctl.050SUPPORTO DIAGRAMMI 1006946 Scotti Linda

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uJJG =

vJJG =

ϕJJG =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =



Es.N.sctl.050

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

Es.N.sctl.050

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



Es.N.srtd.051CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D
E

F

G

H

I

J

xAB

θCD

xAC

xEA

xFA

θGB

xHB

xFH

xIF

xJI

31 Piano G

3
4

Piano E

1
2

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

Es.N.srtd.051SUPPORTO DIAGRAMMI 1002539 Sirtoli Davide

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uHHB =

vHHB =

ϕHHB =

uFFH =

vFFH =

ϕFFH =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =



Es.N.srtd.051

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

Es.N.srtd.051

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



Es.N.snzm.052CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B C

D

E

F

G

H
I

J

xAB

xCB

xBD

θDE

xBF

xGH

xHA

xAI

xIF

θJF

3 1 Piano J

3
4

Piano C

1
2

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

Es.N.snzm.052SUPPORTO DIAGRAMMI 1007844 Sonzogni Martina

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uAAI =

vAAI =

ϕAAI =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJF =

vJJF =

ϕJJF =



Es.N.snzm.052

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

Es.N.snzm.052

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



Es.N.srst.053CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

J

xAB

xBC

xCD

xDE

θEF

xCG

xHG

xGI

θJI

xGE

1
3

Piano F

4
3

Piano 

2
1 Piano J

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

Es.N.srst.053SUPPORTO DIAGRAMMI 1004858 Sora Stefania

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =



Es.N.srst.053

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

Es.N.srst.053

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



Es.N.spdm.054CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

EF

G

H

I

J

θAB

xCA

xDC

xED

xFE

xGA

θHI

xGI

xJG

xDG

1
3

Piano B

4
3

Piano J

2
1 Piano 

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

Es.N.spdm.054SUPPORTO DIAGRAMMI 1002725 Spada Mattia

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGA =

vGGA =

ϕGGA =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uJJG =

vJJG =

ϕJJG =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =



Es.N.spdm.054

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

Es.N.spdm.054

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



Es.N.tlds.055CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

E

F

G

H

I J

xAB

θCD

xAD

xEA

xFA

θBG

xHB

xFH

xIF

xJI

1
3

Piano G

4
3

Piano 

2
1 Piano 

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

Es.N.tlds.055SUPPORTO DIAGRAMMI 1006913 Teoldi Sharon

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =

uHHB =

vHHB =

ϕHHB =

uFFH =

vFFH =

ϕFFH =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =



Es.N.tlds.055

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

Es.N.tlds.055

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



Es.N.trcf.056CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A
B

C

D

E

F

G

H

I
J

xAB

xCB

xBD

θED

xBF

xGH

xHA

xAI

xIF

θFJ

1
3

Piano J

4
3

Piano 

2
1 Piano 

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

Es.N.trcf.056SUPPORTO DIAGRAMMI 40708 Torchitti Francesco

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uAAI =

vAAI =

ϕAAI =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uFFJ =

vFFJ =

ϕFFJ =



Es.N.trcf.056

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

Es.N.trcf.056

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



Es.N.vvst.057CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

G
H

I

J

xAB

xBC

xCD

xDE

θFE

xCG

xHG

xGI

θIJ

xGE

4 1 Piano F

6
7

Piano H

2
1 Piano J

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

Es.N.vvst.057SUPPORTO DIAGRAMMI 50116 Vavassori Tania

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIJ =

vIIJ =

ϕIIJ =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =



Es.N.vvst.057

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

Es.N.vvst.057

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



Es.N.zncr.058CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

E

F

G

H

I
J

θAB

xCB

xDC

xED

xFE

xGB

θHI

xGH

xJG

xDG

41 Piano A

6
7

Piano J

2
1 Piano I

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

Es.N.zncr.058SUPPORTO DIAGRAMMI 1007137 Zanchi Roberto

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uJJG =

vJJG =

ϕJJG =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =



Es.N.zncr.058

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

Es.N.zncr.058

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



Es.N.znnm.059CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D
E

F

G

H

I

J

xAB

θCD

xAC

xEA

xFA

θGB

xHB

xFH

xIF

xJI

41 Piano G

6
7

Piano E

2
1 Piano 

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

Es.N.znnm.059SUPPORTO DIAGRAMMI 00000 Zanoni Marco

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uHHB =

vHHB =

ϕHHB =

uFFH =

vFFH =

ϕFFH =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =



Es.N.znnm.059

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

Es.N.znnm.059

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



Es.N.xxxx.060CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

E

F

G

H
I

J

xAB

xCB

xBD

θDE

xBF

xGH

xHA

xAI

xIF

θJF

4 1 Piano J

6
7

Piano C

2
1 Piano 

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

Es.N.xxxx.060SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uAAI =

vAAI =

ϕAAI =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJF =

vJJF =

ϕJJF =



Es.N.xxxx.060

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

Es.N.xxxx.060

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



Es.N.xxxx.061CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

J

xAB

xBC

xCD

xDE

θEF

xCG

xHG

xGI

θJI

xGE

1
4

Piano F

7
6

Piano H

1
2

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

Es.N.xxxx.061SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =



Es.N.xxxx.061

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

Es.N.xxxx.061

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



Es.N.xxxx.062CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

EF

G

H

I

J

θAB

xCA

xDC

xED

xFE

xGA

θHI

xGI

xJG

xDG

1
4

Piano B

7
6

Piano J

1
2

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

Es.N.xxxx.062SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGA =

vGGA =

ϕGGA =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uJJG =

vJJG =

ϕJJG =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =



Es.N.xxxx.062

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

Es.N.xxxx.062

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



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

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I J

xAB

θCD

xAD

xEA

xFA

θBG

xHB

xFH

xIF

xJI

1
4

Piano G

7
6

Piano E

1
2

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

Es.N.xxxx.063SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uBBG =

vBBG =

ϕBBG =

uHHB =

vHHB =

ϕHHB =

uFFH =

vFFH =

ϕFFH =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =



Es.N.xxxx.063

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

Es.N.xxxx.063

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



Es.N.xxxx.064CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A
B

C

D

E
F

G

H

I
J

xAB

xCB

xBD

θED

xBF

xGH

xHA

xAI

xIF

θFJ

1
4

Piano J

7
6

Piano C

1
2

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

Es.N.xxxx.064SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uAAI =

vAAI =

ϕAAI =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uFFJ =

vFFJ =

ϕFFJ =



Es.N.xxxx.064

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

Es.N.xxxx.064

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



Es.N.xxxx.065CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C D

E

F

G
H

I

J

xAB

xBC

xCD

xDE

θFE

xCG

xHG

xGI

θIJ

xGE

5 1 Piano F

4
5

Piano H

1
1

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

Es.N.xxxx.065SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uIIJ =

vIIJ =

ϕIIJ =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =



Es.N.xxxx.065

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

Es.N.xxxx.065

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



Es.N.xxxx.066CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

E

F

G

H

I

J

θAB

xCB

xDC

xED

xFE

xGB

θHI

xGH

xJG

xDG

51 Piano A

4
5

Piano J

1
1

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

Es.N.xxxx.066SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uJJG =

vJJG =

ϕJJG =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =



Es.N.xxxx.066

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

Es.N.xxxx.066

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



Es.N.xxxx.067CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D
E

F

G

H

I

J

xAB

θCD

xAC

xEA

xFA

θGB

xHB

xFH

xIF

xJI

51 Piano G

4
5

Piano E

1
1

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

Es.N.xxxx.067SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uAAC =

vAAC =

ϕAAC =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uFFA =

vFFA =

ϕFFA =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uHHB =

vHHB =

ϕHHB =

uFFH =

vFFH =

ϕFFH =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =



Es.N.xxxx.067

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

Es.N.xxxx.067

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



Es.N.xxxx.068CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

E

F

G

H
I

J

xAB

xCB

xBD

θDE

xBF

xGH

xHA

xAI

xIF

θJF

5 1 Piano J

4
5

Piano C

1
1

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

Es.N.xxxx.068SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCB =

vCCB =

ϕCCB =

uBBD =

vBBD =

ϕBBD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uBBF =

vBBF =

ϕBBF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uAAI =

vAAI =

ϕAAI =

uIIF =

vIIF =

ϕIIF =

uJJF =

vJJF =

ϕJJF =



Es.N.xxxx.068

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

Es.N.xxxx.068

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



Es.N.xxxx.069CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

J

xAB

xBC

xCD

xDE

θEF

xCG

xHG

xGI

θJI

xGE

1
5

Piano F

5
4

Piano H

1
1

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

Es.N.xxxx.069SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uCCG =

vCCG =

ϕCCG =

uHHG =

vHHG =

ϕHHG =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uJJI =

vJJI =

ϕJJI =

uGGE =

vGGE =

ϕGGE =



Es.N.xxxx.069

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

Es.N.xxxx.069

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



Es.N.xxxx.070CdSdC UniBG 11 - I Elaborato a Casa

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

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

ϕ,W b b b

A

B
C

D

EF

G

H

I

J

θAB

xCA

xDC

xED

xFE

xGA

θHI

xGI

xJG

xDG

1
5

Piano B

5
4

Piano J

1
1

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

Es.N.xxxx.070SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

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

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDC =

vDDC =

ϕDDC =

uEED =

vEED =

ϕEED =

uFFE =

vFFE =

ϕFFE =

uGGA =

vGGA =

ϕGGA =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uGGI =

vGGI =

ϕGGI =

uJJG =

vJJG =

ϕJJG =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =



Es.N.xxxx.070

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

Es.N.xxxx.070

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


