
Es.N.abtm.001CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D
E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

1
1

Piano B

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.abtm.001SUPPORTO DIAGRAMMI 1009561 Aboutaleb Mohamed

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.abtm.001

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.abtm.001

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.armd.002CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12
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.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.armd.002SUPPORTO DIAGRAMMI 1007426 Armentini Dario

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.armd.002

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.armd.002

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.bldt.003CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12
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1
2

Piano G

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

Es.N.bldt.003SUPPORTO DIAGRAMMI 1003228 Baldi Tommaso

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.bldt.003

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.bldt.003

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.brba.004CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

1
1

Piano H

1
2

Piano A

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.brba.004SUPPORTO DIAGRAMMI 41457 Barbieri Arianna

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.brba.004

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.brba.004

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.brcs.005CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12
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.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.brcs.005SUPPORTO DIAGRAMMI 1010485 Barcella Sara

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.brcs.005

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.brcs.005

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.bgnr.006CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12
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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.bgnr.006SUPPORTO DIAGRAMMI 1009862 Begnis Riccardo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.bgnr.006

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.bgnr.006

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.brgf.007CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12
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2
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.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.brgf.007SUPPORTO DIAGRAMMI 1010896 Bergamini Federica

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.brgf.007

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.brgf.007

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.blga.008CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12
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2
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.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.blga.008SUPPORTO DIAGRAMMI 1002403 Bolognini Andrea

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.blga.008

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.blga.008

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.bstf.009CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12
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.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.bstf.009SUPPORTO DIAGRAMMI 1009756 Bosatelli Fabio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.bstf.009

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.bstf.009

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.brgc.010CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12
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.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.brgc.010SUPPORTO DIAGRAMMI 1010280 Brugali Cristina

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.brgc.010

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.brgc.010

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.cglm.011CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12
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1
3
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.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.011SUPPORTO DIAGRAMMI 1006862 Cagliani Mirco

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.cglm.011

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.cglm.011

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.cldf.012CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12
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1
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1
3

Piano A

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.cldf.012SUPPORTO DIAGRAMMI 1009970 Caldara Francesco

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.cldf.012

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.cldf.012

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.clde.013CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12
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1
1
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31 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.clde.013SUPPORTO DIAGRAMMI 1022284 Calderoni Edoardo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.clde.013

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.clde.013

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.crmd.014CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

1
1

Piano F

3 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.crmd.014SUPPORTO DIAGRAMMI 1002532 Carminati Davide

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.crmd.014

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.crmd.014

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.crba.015CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A
B

C

DE
F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

1
1

Piano I

3 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.crba.015SUPPORTO DIAGRAMMI 35963 Carobbio Alessandro

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.crba.015

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.crba.015

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.crrf.016CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

CD
E

F
G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

1
1

Piano H

31 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.crrf.016SUPPORTO DIAGRAMMI 1009971 Carrara Federico

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.crrf.016

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.crrf.016

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.crrm.017CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D
E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

1
1

Piano B

1
4

Piano H

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

Es.N.crrm.017SUPPORTO DIAGRAMMI 1010554 Carrara Mirko

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.crrm.017

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.crrm.017

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.crta.018CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C
DE

F

G
H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

1
1

Piano F

1
4

Piano B

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.crta.018SUPPORTO DIAGRAMMI 1002614 Ceruti Andrea

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.crta.018

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.crta.018

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.cvdm.019CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

1
1

Piano I

1
4

Piano G

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

Es.N.cvdm.019SUPPORTO DIAGRAMMI 1011094 Cividini Michela

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.cvdm.019

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.cvdm.019

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.cffd.020CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

1
1

Piano H

1
4

Piano A

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.cffd.020SUPPORTO DIAGRAMMI 1009574 Coffetti Denny

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.cffd.020

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.cffd.020

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.clgm.021CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

1
1

Piano B

41 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.clgm.021SUPPORTO DIAGRAMMI 1006879 Cologni Matteo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.clgm.021

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.clgm.021

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.clmd.022CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

1
1

Piano F

4 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.clmd.022SUPPORTO DIAGRAMMI 1006737 Colombelli Daniel

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.clmd.022

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.clmd.022

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.crtc.023CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A
B

C

DE
F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

1
1

Piano I

4 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.crtc.023SUPPORTO DIAGRAMMI 1009708 Cortinovis Cristian

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.crtc.023

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.crtc.023

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.dlvf.024CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

CD
E

F
G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

1
1

Piano H

41 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.dlvf.024SUPPORTO DIAGRAMMI 1011268 Delvecchio Federico

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.dlvf.024

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.dlvf.024

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.dlca.025CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D
E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

1
2

Piano B

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.dlca.025SUPPORTO DIAGRAMMI 1010055 Dolci Andrea

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.dlca.025

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.dlca.025

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.fnrl.026CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C
DE

F

G
H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

1
2

Piano F

1
1

Piano B

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.fnrl.026SUPPORTO DIAGRAMMI 1011055 Finardi Luigi

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.fnrl.026

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.fnrl.026

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.fgnd.027CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

1
2

Piano I

1
1

Piano G

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

Es.N.fgnd.027SUPPORTO DIAGRAMMI 1011038 Fognini Davide

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.fgnd.027

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.fgnd.027

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.frnp.028CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

1
2

Piano H

1
1

Piano A

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.frnp.028SUPPORTO DIAGRAMMI 1004869 Francione Paola

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.frnp.028

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.frnp.028

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.gvzv.029CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

2
1 Piano B

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.gvzv.029SUPPORTO DIAGRAMMI 1007266 Gavazzeni Veronica

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.gvzv.029

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.gvzv.029

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.ghrd.030CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

2
1 Piano F

1
1

Piano B

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.ghrd.030SUPPORTO DIAGRAMMI 1010832 Gherardi Davide Angelo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.ghrd.030

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.ghrd.030

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.ghrm.031CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A
B

C

DE
F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

2
1 Piano I

1
1

Piano G

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

Es.N.ghrm.031SUPPORTO DIAGRAMMI 1002410 Gherardi Matteo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.ghrm.031

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.ghrm.031

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.ghtc.032CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

CD
E

F
G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

2
1 Piano H

1
1

Piano A

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.ghtc.032SUPPORTO DIAGRAMMI 1010227 Ghitti Carlotta

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.ghtc.032

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.ghtc.032

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.gcml.033CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D
E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

1
3

Piano B

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.gcml.033SUPPORTO DIAGRAMMI 1002516 Giacomelli Lorenzo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.gcml.033

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.gcml.033

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.gdcl.034CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C
DE

F

G
H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

1
3

Piano F

1
1

Piano B

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.gdcl.034SUPPORTO DIAGRAMMI 1010769 Giudici Luca

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.gdcl.034

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.gdcl.034

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.gppg.035CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

1
3

Piano I

1
1

Piano G

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

Es.N.gppg.035SUPPORTO DIAGRAMMI 1010441 Giupponi Giacomo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.gppg.035

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.gppg.035

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.gppm.036CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

1
3

Piano H

1
1

Piano A

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.gppm.036SUPPORTO DIAGRAMMI 1011020 Giupponi Marco

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.gppm.036

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.gppm.036

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.grse.037CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

31 Piano B

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.grse.037SUPPORTO DIAGRAMMI 1009831 Grasso Erika

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.grse.037

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.grse.037

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.grnm.038CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

3 1 Piano F

1
1

Piano B

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.grnm.038SUPPORTO DIAGRAMMI 51503 Guerini Michele

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.grnm.038

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.grnm.038

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.hsna.039CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A
B

C

DE
F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

3 1 Piano I

1
1

Piano G

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

Es.N.hsna.039SUPPORTO DIAGRAMMI 1007139 Hasani Arian

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.hsna.039

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.hsna.039

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.kzbo.040CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

CD
E

F
G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

31 Piano H

1
1

Piano A

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.kzbo.040SUPPORTO DIAGRAMMI 1006926 Kozbaker Omar

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.kzbo.040

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.kzbo.040

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.lnfa.041CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D
E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

1
4

Piano B

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.lnfa.041SUPPORTO DIAGRAMMI 1010298 Lanfranchi Andrea

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.lnfa.041

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.lnfa.041

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.lngs.042CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C
DE

F

G
H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

1
4

Piano F

1
1

Piano B

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.lngs.042SUPPORTO DIAGRAMMI 55639 Longo Stefania

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.lngs.042

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.lngs.042

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.lrnr.043CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

1
4

Piano I

1
1

Piano G

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

Es.N.lrnr.043SUPPORTO DIAGRAMMI 1011066 Lorenzi Riccardo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.lrnr.043

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.lrnr.043

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.mzzm.044CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

1
4

Piano H

1
1

Piano A

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.mzzm.044SUPPORTO DIAGRAMMI 1010394 Mazzola Matteo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.mzzm.044

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.mzzm.044

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.mrlb.045CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

41 Piano B

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.mrlb.045SUPPORTO DIAGRAMMI 1002349 Merlini Battista

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.mrlb.045

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.mrlb.045

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.mgld.046CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

4 1 Piano F

1
1

Piano B

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.mgld.046SUPPORTO DIAGRAMMI 38293 Migliucci Domenico

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.mgld.046

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.mgld.046

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.mndm.047CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A
B

C

DE
F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

4 1 Piano I

1
1

Piano G

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

Es.N.mndm.047SUPPORTO DIAGRAMMI 1008032 Mondini Mirko

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.mndm.047

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.mndm.047

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.mrsn.048CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

CD
E

F
G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

41 Piano H

1
1

Piano A

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.mrsn.048SUPPORTO DIAGRAMMI 42133 Mores Nicola

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.mrsn.048

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.mrsn.048

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.nrna.049CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D
E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

1
1

Piano B

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.nrna.049SUPPORTO DIAGRAMMI 54215 Nerone Anna

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.nrna.049

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.nrna.049

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.nrsm.050CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C
DE

F

G
H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

1
1

Piano F

1
2

Piano B

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.nrsm.050SUPPORTO DIAGRAMMI 1002487 Noris Milena

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.nrsm.050

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.nrsm.050

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.nvla.051CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

1
1

Piano I

1
2

Piano G

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

Es.N.nvla.051SUPPORTO DIAGRAMMI 1007396 Novali Andrea

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.nvla.051

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.nvla.051

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.pnzm.052CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

1
1

Piano H

1
2

Piano A

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.pnzm.052SUPPORTO DIAGRAMMI 1009954 Panza Mattia

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.pnzm.052

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.pnzm.052

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.prtf.053CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

1
1

Piano B

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.prtf.053SUPPORTO DIAGRAMMI 1010149 Paratico Federica

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.prtf.053

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.prtf.053

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.prsf.054CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

1
1

Piano F

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.prsf.054SUPPORTO DIAGRAMMI 40693 Paris Filippo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.prsf.054

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.prsf.054

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.prsv.055CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A
B

C

DE
F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

1
1

Piano I

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.prsv.055SUPPORTO DIAGRAMMI 1005052 Paris Vittorio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.prsv.055

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.prsv.055

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.plls.056CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

CD
E

F
G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

1
1

Piano H

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.plls.056SUPPORTO DIAGRAMMI 54787 Pellegrini Simone

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.plls.056

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.plls.056

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.prta.057CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D
E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

1
1

Piano B

1
3

Piano H

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

Es.N.prta.057SUPPORTO DIAGRAMMI 1002531 Peretti Alessandro

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.prta.057

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.prta.057

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.pzza.058CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C
DE

F

G
H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

1
1

Piano F

1
3

Piano B

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.pzza.058SUPPORTO DIAGRAMMI 1011093 Pezzotta Andrea

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.pzza.058

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.pzza.058

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.pntd.059CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

1
1

Piano I

1
3

Piano G

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

Es.N.pntd.059SUPPORTO DIAGRAMMI 1003680 Piantoni Daniela

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.pntd.059

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.pntd.059

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.pntf.060CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

1
1

Piano H

1
3

Piano A

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.pntf.060SUPPORTO DIAGRAMMI 1008143 Piantoni Francesco

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.pntf.060

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.pntf.060

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.prdm.061CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

1
1

Piano B

31 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.prdm.061SUPPORTO DIAGRAMMI 1007788 Prada Martina

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.prdm.061

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.prdm.061

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.prvm.062CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

1
1

Piano F

3 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.prvm.062SUPPORTO DIAGRAMMI 1002765 Previtali Maurizio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.prvm.062

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.prvm.062

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.rmrc.063CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A
B

C

DE
F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

1
1

Piano I

3 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.rmrc.063SUPPORTO DIAGRAMMI 1002643 Rama Riccardo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.rmrc.063

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.rmrc.063

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.rmnc.064CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

CD
E

F
G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

1
1

Piano H

31 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.rmnc.064SUPPORTO DIAGRAMMI 54779 Remondini Claudio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.rmnc.064

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.rmnc.064

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.rmnf.065CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D
E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

1
1

Piano B

1
4

Piano H

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

Es.N.rmnf.065SUPPORTO DIAGRAMMI 1007415 Romano Felice Fabio

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.rmnf.065

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.rmnf.065

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.rnds.066CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C
DE

F

G
H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

1
1

Piano F

1
4

Piano B

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.rnds.066SUPPORTO DIAGRAMMI 53628 Rondi Simone

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.rnds.066

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.rnds.066

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.rtmr.067CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

1
1

Piano I

1
4

Piano G

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

Es.N.rtmr.067SUPPORTO DIAGRAMMI 1007625 Rota Mauro

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.rtmr.067

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.rtmr.067

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.rbne.068CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

1
1

Piano H

1
4

Piano A

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.rbne.068SUPPORTO DIAGRAMMI 1021859 Rubini Enrico

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.rbne.068

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.rbne.068

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.slan.069CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

1
1

Piano B

41 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.slan.069SUPPORTO DIAGRAMMI 1002465 Sala Andrea

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.slan.069

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.slan.069

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.sclg.070CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

1
1

Piano F

4 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.sclg.070SUPPORTO DIAGRAMMI 1021739 Scalvinoni Gianlorenzo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.sclg.070

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.sclg.070

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.sctl.071CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A
B

C

DE
F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

1
1

Piano I

4 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.sctl.071SUPPORTO DIAGRAMMI 1006946 Scotti Linda

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.sctl.071

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.sctl.071

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.tdnp.072CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

CD
E

F
G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

1
1

Piano H

41 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.tdnp.072SUPPORTO DIAGRAMMI 1021816 Tadini Paolo

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.tdnp.072

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.tdnp.072

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.tglf.073CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D
E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

1
2

Piano B

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.tglf.073SUPPORTO DIAGRAMMI 1001734 Tagliabue Francesco

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.tglf.073

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.tglf.073

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.trnt.074CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C
DE

F

G
H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

1
2

Piano F

1
1

Piano B

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.trnt.074SUPPORTO DIAGRAMMI 1012846 Tran Thi Francesca

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.trnt.074

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.trnt.074

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.trvk.075CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

1
2

Piano I

1
1

Piano G

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

Es.N.trvk.075SUPPORTO DIAGRAMMI 1009952 Trovenzi Katia

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.trvk.075

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.trvk.075

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.vrdv.076CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

1
2

Piano H

1
1

Piano A

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.vrdv.076SUPPORTO DIAGRAMMI 49674 Verdi Vanessa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.vrdv.076

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.vrdv.076

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.vsms.077CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

2
1 Piano B

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.vsms.077SUPPORTO DIAGRAMMI 1002514 Vismara Simone

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.vsms.077

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.vsms.077

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.znnc.078CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

2
1 Piano F

1
1

Piano B

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.znnc.078SUPPORTO DIAGRAMMI 1010180 Zana Nicola

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.znnc.078

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.znnc.078

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.zzlm.079CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A
B

C

DE
F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

2
1 Piano I

1
1

Piano G

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

Es.N.zzlm.079SUPPORTO DIAGRAMMI 1002459 Zezelj Milan

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.zzlm.079

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.zzlm.079

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.zbnm.080CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

CD
E

F
G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

2
1 Piano H

1
1

Piano A

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.zbnm.080SUPPORTO DIAGRAMMI 1009669 Ziboni Mirko

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.zbnm.080

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.zbnm.080

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.xxxx.081CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D
E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

1
3

Piano B

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.081SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.xxxx.081

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.xxxx.081

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.xxxx.082CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C
DE

F

G
H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

1
3

Piano F

1
1

Piano B

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.082SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.xxxx.082

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.xxxx.082

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.xxxx.083CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

1
3

Piano I

1
1

Piano G

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

Es.N.xxxx.083SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.xxxx.083

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.xxxx.083

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.xxxx.084CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

1
3

Piano H

1
1

Piano A

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.084SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.xxxx.084

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.xxxx.084

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.xxxx.085CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

31 Piano B

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.085SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.xxxx.085

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.xxxx.085

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.xxxx.086CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

3 1 Piano F

1
1

Piano B

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.086SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.xxxx.086

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.xxxx.086

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.xxxx.087CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A
B

C

DE
F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

3 1 Piano I

1
1

Piano G

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

Es.N.xxxx.087SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.xxxx.087

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.xxxx.087

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.xxxx.088CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

CD
E

F
G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

31 Piano H

1
1

Piano A

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.088SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.xxxx.088

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.xxxx.088

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.xxxx.089CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D
E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

1
4

Piano B

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.089SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.xxxx.089

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.xxxx.089

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.xxxx.090CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C
DE

F

G
H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

1
4

Piano F

1
1

Piano B

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.090SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.xxxx.090

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.xxxx.090

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.xxxx.091CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

1
4

Piano I

1
1

Piano G

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

Es.N.xxxx.091SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.xxxx.091

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.xxxx.091

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.xxxx.092CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

1
4

Piano H

1
1

Piano A

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.092SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.xxxx.092

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.xxxx.092

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.xxxx.093CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

41 Piano B

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.093SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.xxxx.093

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.xxxx.093

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.xxxx.094CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

4 1 Piano F

1
1

Piano B

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.094SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.xxxx.094

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.xxxx.094

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.xxxx.095CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A
B

C

DE
F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

4 1 Piano I

1
1

Piano G

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

Es.N.xxxx.095SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.xxxx.095

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.xxxx.095

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.xxxx.096CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

b

b

b

b

ϕ,W 2b 2b

A

B

CD
E

F
G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

41 Piano H

1
1

Piano A

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.096SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =



Es.N.xxxx.096

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.xxxx.096

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.xxxx.097CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D
E

F

G

H

I

xAB

xBC

xDE

xEF

xGH

xHI

xAD

xDG

xCF

xFI

1
1

Piano B

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.097SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uBBC =

vBBC =

ϕBBC =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uEEF =

vEEF =

ϕEEF =

uGGH =

vGGH =

ϕGGH =

uHHI =

vHHI =

ϕHHI =

uAAD =

vAAD =

ϕAAD =

uDDG =

vDDG =

ϕDDG =

uCCF =

vCCF =

ϕCCF =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =



Es.N.xxxx.097

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.xxxx.097

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.xxxx.098CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C
DE

F

G
H

I

xAB

xCD

xEC

xFG

xHF

xDI

xGD

xEA

xHE

xBI

1
1

Piano F

1
2

Piano B

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.098SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uEEC =

vEEC =

ϕEEC =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uGGD =

vGGD =

ϕGGD =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =

uHHE =

vHHE =

ϕHHE =

uBBI =

vBBI =

ϕBBI =



Es.N.xxxx.098

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

Es.N.xxxx.098

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.xxxx.099CdSdC UniBG 12 - I Elaborato a Casa

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCA

xDE

xFD

xGB

xEG

xHA

xDH

xIC

xFI

1
1

Piano I

1
2

Piano G

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

Es.N.xxxx.099SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCA =

vCCA =

ϕCCA =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFD =

vFFD =

ϕFFD =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uEEG =

vEEG =

ϕEEG =

uHHA =

vHHA =

ϕHHA =

uDDH =

vDDH =

ϕDDH =

uIIC =

vIIC =

ϕIIC =

uFFI =

vFFI =

ϕFFI =
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y,v,V,q

x,u,H,p

2b

2b

ϕ,W b b b b

A

B

C

D

E

F

G

H

I

xAB

xCD

xDE

xFG

xGB

xCH

xHF

xDI

xIG

xEA

1
1

Piano H

1
2

Piano A

.
Svolgere l’analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare 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.
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SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

uAAB =

vAAB =

ϕAAB =

uCCD =

vCCD =

ϕCCD =

uDDE =

vDDE =

ϕDDE =

uFFG =

vFFG =

ϕFFG =

uGGB =

vGGB =

ϕGGB =

uCCH =

vCCH =

ϕCCH =

uHHF =

vHHF =

ϕHHF =

uDDI =

vDDI =

ϕDDI =

uIIG =

vIIG =

ϕIIG =

uEEA =

vEEA =

ϕEEA =
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