CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.abtm.001 SUPPORTO DIAGRAMMI 1009561 Aboutaleb Mohamed Es.N.abtm.001

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
G M/ﬂ
H Uaag = Uggc = Uppg = Uger = Uggh =
Vaag = Vesc = Vope = Veer = VeH =
Gane = bgpc = Gope = beer = boon =
2b
Uppy = Upap = Uppg = Uccr = Upg =
Vim = Vaap = Vope = Veer = Ver =
N
T o i E O = Ganp = bope = becr = Ocr =
E
2b
B
4 (J c
A “‘ W
=2
¢‘W/ b b b b UH.p
Xpp XaH Xcr ZK
Xgc Xy Xg 1\ Piano H

Xpg Xap 1 t
Xep Xpa 1 Piano B

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.abtm.001 Es.N.abtm.001

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.armd.002 SUPPORTO DIAGRAMMI 1007426 Armentini Dario Es.N.armd.002

y,v,V,q = SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
=, o
1 H
F Uaag = Ucep = Uggc = Urrg = Uppe =
Vaag = Veep = Veec = Verg = Viue =
Gane = beep = beec = brre = G =
2b
Upp| = Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
Vopr = Veep = Veea = Vire = Vegl =
N
1 e b D bpp = boop = Geea = bre = bge =
I
C
2b
B
1 O
A
2/4
=2
¢‘W/ b b b b UH.p
XAB XHF XHE AZ
Xcp Xp Xg 1] PianoB

Xec ) i 1
XeG Xea 1 Piano F

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.armd.002 Es.N.armd.002

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.bldt.003
y,v,\V,q P
E :
G
2b
N
1 i| o
H
2b
|
4 (} E
; =
_ =
oW | | | b | b | X,U,H,p
XAB XGB XIC AZ
Xca Xeg Xg 1/ Piano G
Xpe XA f 1
Xep Xon 1/ Pianol

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SUPPORTO DIAGRAMMI 1003228 Baldi Tommaso

Es.N.bldt.003

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucca = Uppe = Uprp =
Vaag = Veea = Vope = Verp =
Gane = boca = Gooe = Grep =
U = Uppn = Uic = Uer =
Vima = VopH = Vic = Ver =
Grpn = Gppn = by = ber =

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

Uses =
Veee =

boes =

Uggg =
EEG —

beee =

16.03.12



Es.N.bldt.003 Es.N.bldt.003

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.brba.004 SUPPORTO DIAGRAMMI 41457 Barbieri Arianna Es.N.brba.004

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
A :
1 F
H Uaag = Ucep = Uppe = Uprg = Uges = Ucch =
Vaag = Veep = Vppe = VerG = Veee = Veen =
Gane = beep = Gope = brre = boes = bocn =
2b
Uppr = Upp = Ui = Ugea =
Viue = Vopr = Vi = Vega =
N
1 G il o Oppe = bppi = by = Geea =
|
2b
A
1 O
B /W E
=2
(|),W/ b b b b XU,H,p
X XcB Xic ZK
Xcp Xcn X 1\ Piano A

A
Xpg Xur 1 t
XrG Xp) 1 Piano H

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.brba.004 Es.N.brba.004

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.brcs.005 SUPPORTO DIAGRAMMI 1010485 Barcella Sara Es.N.brcs.005

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
F
1 C
[@)
Uaag = Uggc = Uppg = Uger = Uggh =
b Vaag = Vesc = Vope = Veer = VeH =
W Gane = bgpc = Gope = beer = boon =
T H
Uppy = Upap = Uppg = Uccr = Upg =
b
Vim = Vaap = Vope = Veer = Ver =
1 E G = Ganp = bope = bocr = ber =
Z
b
—+ ‘”W B
b
4 (} — G
A D
=2
¢‘W/ 2b 2b UH.p
X XGH Xcr
1 .
Xac Xy Xg 2& Piano
Xpe Xap 1
Xep Xpa 1 Piano B

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.brcs.005 Es.N.brcs.005

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.bgnr.006 SUPPORTO DIAGRAMMI 1009862 Begnis Riccardo Es.N.bgnr.006

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
H E A
Uaag = Ucep = Uggc = Urrg = Uppe =
b Vaag = Veep = Veec = Verg = Viue =
= Dang = beep = beec = brre = G =
Upp| = Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
b
Vopr = Veep = Veea = Vire = Vegl =
1 c bpp = boop = Geea = bre = bge =
Z
b
1 B %
=
b
1 O
G D
=2
¢‘W/ 2b 2b UH.p

o
Xcp Xp Xg 217 Piano
Xec ) A 1
XeG Xea 1 Piano F

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.bgnr.006 Es.N.bgnr.006

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



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

y.v.V.q

=
-

o
.

2b 2b

XGB XIC
Azl Piano

Xea Xe Xg

Xpg Xna f 1
X X 1 Piano |

FD DH

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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

X,u,H,p

SUPPORTO DIAGRAMMI 1010896 Bergamini Federica

Es.N.brgf.007

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucca = Uppe = Uprp = Uses =
Vaag = Veea = Vope = Verp = Veee =
Gane = boca = Gooe = Grep = boes =
U = Uppn = Uic = Uer =
Vima = VopH = Vic = Ver =
Grpn = Gppn = by = ber =

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

Uggg =
EEG —

beee =

16.03.12



Es.N.brgf.007 Es.N.brgf.007

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.blga.008 SUPPORTO DIAGRAMMI 1002403 Bolognini Andrea Es.N.blga.008
y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
c
1 E
Upns = Ucep = Uppe = Urrg = Ugee = Ucen =
b Vaag = Veep = Vppe = VerG = Veee = Veen =
Dang = bcep = bppe = Grr = des = bccn =
1 " I
Uphe = Upp = Ui = Ugea =
b
ViHe = Voo = Vig = VEEA =
1 Oppe = bppi = by = Geea =
Z
b
1 \\\K@
b
4 (J E
B
=2
oW 2b 2b X,u,H,p
XAB XGB XIG
Xcp Xch Xea 12& Piano
Xpg Xur 1 t
XeG Xp 1 Piano H
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12



Es.N.blga.008 Es.N.blga.008

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.bstf.009 SUPPORTO DIAGRAMMI 1009756 Bosatelli Fabio Es.N.bstf.009

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
i G M///
H Uaag = Uggc = Uppe = Uggr = Usgh = U =
Vaag = Vesc = Vppe = Veer = VeeH = Viw =
Gane = bpac = Gope = beer = boen = G =
2b
Upap = Uppg = Uccr = Upg =
Varp = Vope = Veer = Ve =
N
1 o i F Ganp = bope = bocr = ber =
E
2b
B
4 (J c
A ‘” W
=2
¢‘W/ b b b b UH.p
Xpp XaH Xcr 3%\
Xgc Xy Xg Piano H

Xpg Xap 1 t
Xep Xpa 1 Piano B

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.bstf.009 Es.N.bstf.009

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.brgc.010 SUPPORTO DIAGRAMMI 1010280 Brugali Cristina Es.N.brgc.010

y,v,V,q = SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
=, o
1 H
F Uaag = Ucep = Uggc = Uprg = Uppe = Upp =
Vaag = Veep = Veec = VerG = Virr = Voo =
Gane = beep = beec = Grre = bue = bpp =
2b
Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
Veep = Veea = Vire = Veg =
N
1 e |} D boep = Geea = brne = bge =
C
2b
B
A
=
=2
€I>,W/ b b b b X,u,H,p
X XuE Xue A?’
Xcp Xp Xg Piano B

Xec ) i 1
XeG Xea 1 Piano F

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.brgc.010 Es.N.brgc.010

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.cgim.011 SUPPORTO DIAGRAMMI 1006862 Cagliani Mirco Es.N.cgim.011

y,v,V,q = SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
1y :
1 B
G Uaag = Ucca = Uppe = Uprp = Uses = Uggg =
Vaag = Veea = Vope = Verp = Veee = Vees =
Gane = boca = Gooe = Grep = boes = beee =
2b
Uppa = Uppy = Upc = Upr =
Vima = VopH = Vic = Ver =
N
1 A il o Grpn = Gppn = by = ber =
H
2b
|
4 (J E
g =
=2
€I>,W/ b b b b X,u,H,p
X XcB Xic A?’
Xca Xeg Xg Piano G

Xpg XHa f 1
Xep Xpn 1 Piano |

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.cgim.011 Es.N.cgim.011

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.cldf.012 SUPPORTO DIAGRAMMI 1009970 Caldara Francesco Es.N.cldf.012

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
A :
1 F
H Uaag = Ucep = Uppe = Uprg = Uges = Ucch =
Vaag = Veep = Vppe = VerG = Veee = Veen =
Gane = beep = Gope = brre = boes = bocn =
2b
Uppr = Upp = Ui = Ugea =
Viue = Vopr = Vi = Vega =
N
1 G il o Oppe = bppi = by = Geea =
|
2b
A
1 O
B ’//W E
=2
(|),W/ b b b b XU,H,p
X XcB Xic 3%\
Xcp Xcn X Piano A

A
Xpg Xur 1 t
XrG Xp) 1 Piano H

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.cldf.012 Es.N.cldf.012

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.clde.013
y,v,\V,q
F
1 C
O
b
=
T+ H
b
1 el
b
s ‘”W\
b
4 (/ — G
A D
=
oW 2b 2b X,U,H,p
XAB XGH XCF
Xac Xu Xe, 13— Piano
Xpe Xap 1 t
Xep Xpg 1 Piano B

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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

SUPPORTO DIAGRAMMI 1022284 Calderoni Edoardo Es.N.clde.013
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uggc = Uppe = Uggr = Usgh = U =

Vaag = Vesc = Vppe = Veer = VeeH = Viw =

Dang = bpac = Gope = beer = boen = G =

Upap = Uppg = Uccr = Upg =

Vaap = Vobe = Veer = Ver =

Danp = bpps = bccr = Orr =

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



Es.N.clde.013 Es.N.clde.013

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.crmd.014 SUPPORTO DIAGRAMMI 1002532 Carminati Davide Es.N.crmd.014

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
H E A
Uaag = Ucep = Uggc = Uprg = Uppe = Upp =
b Vaag = Veep = Veec = VerG = Virr = Voo =
= Gane = beep = beec = Grre = bue = bpp =
Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
b
Veep = Veea = Vire = Veg =
1 c boep = Geea = brne = bge =
Z
b
1 B %
NS
b
1 O
G D
=2
€I>,W/ 2b 2b X,u,H,p
X X X

HE

Xco Xo1 X, _—3/1 Piano
Xec ) i 1
XeG Xea 1) PianoF

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.crmd.014 Es.N.crmd.014

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa

Es.N.crba.015

SUPPORTO DIAGRAMMI 35963 Carobbio Alessandro

Es.N.crba.015

VAR
c
1 B
b
S
A
b
1 7
b
b
4 (J E
E
=2
oW 2b 2b X,u,H,p
XAB XGB XIC
Xca Xeo Xe _—3/1 Piano
Xpg Xna f 1
X X 1 Piano |

FD

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

DH

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucca = Uppe = Uprp = Uses =
Vaag = Veea = Vope = Verp = Veee =
Gane = boca = Gooe = Grep = boes =
U = Uppn = Uic = Uer =
Vima = VopH = Vic = Ver =
Grpn = Gppn = by = ber =

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

Uggg =
EEG —

beee =

16.03.12



Es.N.crba.015 Es.N.crba.015

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.crrf.016 SUPPORTO DIAGRAMMI 1009971 Carrara Federico Es.N.crrf.016

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
E D C
Uaag = Ucep = Uppe = Uprg = Uges = Ucch =
b Vaag = Veep = Vppe = VerG = Veee = Veen =
Gane = beep = Gope = brre = boes = bocn =
1 " I
Uppr = Upp = Ui = Ugea =
b
Viue = Vopr = Vi = Vega =
1 | bre = bpp = by = beea =
Z
b
+ A
A\
b
Q
€ (J E
B G
=2
¢,w/ 2b 2b X,U,H,p

XIG

Xeo - Xea 13— Piano
Xpg Xur 1 t
XrG Xpy 1 Piano H

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.crrf.016 Es.N.crrf.016

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.crrm.017 SUPPORTO DIAGRAMMI 1010554 Carrara Mirko Es.N.crrm.017

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
1 G %/A
H Uaag = Uggc = Uppg = Uger = Uggh =
Vaag = Vesc = Vope = Veer = VeH =
Gane = bgpc = Gope = beer = boon =
2b
Uppy = Upap = Uppg = Uccr = Upg =
Vim = Vaap = Vope = Veer = Ver =
N
T D E O = Ganp = bope = becr = Ocr =
E
2b
B
4 (J c
A “‘ W
=2
¢‘W/ b b b b UH.p
X XGH Xcr 4“
Xgc Xy Xg Piano H

Xpg Xap 1 t
Xep Xpa 1 Piano B

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.crrm.017 Es.N.crrm.017

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.crta.018 SUPPORTO DIAGRAMMI 1002614 Ceruti Andrea Es.N.crta.018

y,v,V,q = SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
=, o
1 H

F Uaag = Ucep = Uggc = Urrg = Uppe =
Vaag = Veep = Veec = Verg = Viue =
Dang = beep = beec = brre = G =

2b
Upp| = Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
Vopr = Veep = Veea = Vire = Vegl =

N
1 E D bpp = boop = Geea = bre = bge =
C
2b
B
A
4
=2
¢‘W/ b b b b UH.p
X XuE Xue A‘l
Xcp Xp Xg Piano B

Xec ) i 1
XeG Xea 1 Piano F

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.crta.018 Es.N.crta.018

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



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

y.v,V,q
4
E c
1 B
G
2b
N
T A D
H
2b
|
4 (/ E
; =
L
€I>,W/ b b b b X,U,H,p
XAB XGB XIC A“_
Xca Xeg Xg Piano G

Xpg XHa f 1
Xep Xpn 1 Piano |

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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

SUPPORTO DIAGRAMMI 1011094 Cividini Michela

Es.N.cvdm.019

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucca = Uppe = Uprp =
Vaag = Veea = Vope = Verp =
Gane = boca = Gooe = Grep =
U = Uppn = Uic = Uer =
Vima = VopH = Vic = Ver =
Grpn = Gppn = by = ber =

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

Uses =
Veee =

boes =

Uggg =
EEG —

beee =

16.03.12



Es.N.cvdm.019 Es.N.cvdm.019

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



Es.N.cffd.020

CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.cffd.020 SUPPORTO DIAGRAMMI 1009574 Coffetti Denny
y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
A :
H Upns = Ucep = Uppe = Urrg = Ugee =
Vaag = Veep = Vppe = VerG = Veee =
Dang = bcep = bppe = Grr = des =
2b
Uphe = Upp = Ui = Ugea =
ViHe = Voo = Vig = VEEA =
N
1 b Oppe = bppi = by = Geea =
I
2b
A
1 7 .
=2
o’ b b b XUH,p
XAB XGB XIG 4“
Xcp Xch Xea Piano A
Xpg Xur 1 t
XeG Xp 1 Piano H
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12

Ucch =
Veen =

bocn =

16.03.12



Es.N.cffd.020 Es.N.cffd.020

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa

Es.N.clgm.021

y.v.V.q

EF

2b 2b

X

17— Piano

Xy Xg

Xap 1 t
X 1 Piano B

DG

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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

X,u,H,p

SUPPORTO DIAGRAMMI 1006879 Cologni Matteo Es.N.clgm.021
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uggc = Uppg = Uger = Uggh =

Vaag = Vesc = Vope = Veer = VeH =

Gane = bgpc = Gope = beer = boon =

Uppy = Upap = Uppg = Uccr = Upg =

Vim = Vaap = Vope = Veer = Ver =

Gpp = Ganp = bpps = Occr = Orr =

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



Es.N.clgm.021 Es.N.clgm.021

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.cimd.022 SUPPORTO DIAGRAMMI 1006737 Colombelli Daniel Es.N.cimd.022

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
E A
1 H
Upag = Ucep = Ugge = Uppg = Uppe =
b Vaag = Veep = Veec = Verg = Viue =
= Gane = beep = beec = brre = G =
Upp| = Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
b
Vopr = Veep = Veea = Vire = Vegl =
1 c bpp = boop = Geea = bre = bge =
Z
b
+ B
IN
b
1 O
G D
=2
¢‘W/ 2b 2b UH.p
X XuE Xue
Xeo X, X, _—211 Piano

Xec Xsp i 1
X Xen 1/ PianoF

FG

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.cimd.022 Es.N.cimd.022

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa

Es.N.crtc.023

VAR
c
1 B
b
S
i
b
1 7
b
b
4 (J E
E
L
oW 2b 2b X,u,H,p
XAB XGB XIC
Xea Xeo Xey _—211 Piano
Xpg Xna f 1
X X 1 Piano |

FD

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

DH

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SUPPORTO DIAGRAMMI 1009708 Cortinovis Cristian

Es.N.crtc.023

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucca = Uppe = Uprp = Uses =
Vaag = Veea = Vope = Verp = Veee =
Gane = boca = Gooe = Grep = boes =
U = Uppn = Uic = Uer =
Vima = VopH = Vic = Ver =
Grpn = Gppn = by = ber =

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

Uggg =
EEG —

beee =

16.03.12



Es.N.crtc.023 Es.N.crtc.023

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.dIvf.024 SUPPORTO DIAGRAMMI 1011268 Delvecchio Federico Es.N.dIvf.024

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
D C
1 E
[@)
Uaag = Ucep = Uppe = Uprg = Uges = Ucch =
b Vaag = Veep = Vppe = VerG = Veee = Veen =
Gane = beep = Gope = brre = boes = bocn =
1 " I
Upne = Uppy = U = Ugga =
b
Viue = Vopr = Vi = Vega =
1 | bre = bpp = by = beea =
Z
b
+ A
A\
b
T O = F
B G
=2
¢,w/ 2b 2b X,U,H,p
X XcB Xic
Xeo Xen X 17— Piano

A
Xpg Xur 1 t
XrG Xp) 1 Piano H

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.dIvf.024 Es.N.dIvf.024

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.dlca.025 SUPPORTO DIAGRAMMI 1010055 Dolci Andrea Es.N.dlca.025

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
N
1 G
H Uaag = Uggc = Uppe = Uggr = Usgh = U =
Vaag = Vesc = Vppe = Veer = VeeH = Viw =
Gane = bpac = Gope = beer = boen = G =
2b
Upap = Uppg = Uccr = Upg =
Vaap = Vobe = Veer = Ver =
N
1 D il - Ganp = bope = bocr = ber =
E
2b
B
1 O
A ///W c
=2
€I>,W/ b b b b X,u,H,p
Xpp XaH Xcr 1 t
Xgc Xy Xg 1 Piano H
Xpe Xap zh
Xep Xpg 1\ Piano B

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.dlca.025 Es.N.dlca.025

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.fnrl.026 SUPPORTO DIAGRAMMI 1011055 Finardi Luigi Es.N.fnrl.026

y,v,V,q = SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
=4 o
1 H
F Uaag = Ucep = Uggc = Uprg = Uppe = Upp =
Vaag = Veep = Veec = VerG = Virr = Voo =
Gane = beep = beec = Grre = bue = bpp =
2b
Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
Veep = Veea = Vire = Veg =
N
1 E il o boep = Geea = brne = bge =
C
2b
B
1 O
. =
=2
€I>,W/ b b b b X,u,H,p
XAB XHF XHE 1
Xcp Xp Xg Z 1] PianoB
Xec Xep A 2
Xeg Xea 1/ PianoF

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.fnrl.026 Es.N.fnrl.026

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.fgnd.027 SUPPORTO DIAGRAMMI 1011038 Fognini Davide Es.N.fgnd.027

y,v,V,q = SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
=, c
1 B
G Uaag = Ucca = Uppe = Uprp = Uses = Uggg =
Vaag = Veea = Vope = Verp = Veee = Vees =
Gane = boca = Gooe = Grep = boes = beee =
2b
Uppa = Uppy = Upc = Upr =
Vima = VopH = Vic = Ver =
N
1 Al b Grpn = Gppn = by = ber =
H
2b
|
4 (J E
C ;%
/4
=2
€I>,W/ b b b b X,u,H,p
X XcB Xic i 1
Xca Xeg Xg 1) Piano G
Xpe Xua Az
Xep Xpy 1) Pianol

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.fgnd.027 Es.N.fgnd.027

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



Es.N.frnp.028

CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.frnp.028 SUPPORTO DIAGRAMMI 1004869 Francione Paola
y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
1 F Cﬁg %/// C
H Upns = Ucep = Uppe = Urrg = Ugee =
Vaag = Veep = Vppe = VerG = Veee =
Dang = bcep = bppe = Grr = des =
2b
Uphe = Upp = Ui = Ugea =
ViHe = Voo = Vig = VEEA =
N
1 c i D Oppe = bppi = by = Geea =
2b
A
4 (J E
B ‘”W
=2
oW’ ° b X,UH.p
XAB XGB XIG l
Xcp Xch Xea 1> Piano A
Xpg Xur ;K
XeG Xp) 1\ PianoH
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12

Ucch =
Veen =

bocn =

16.03.12



Es.N.frnp.028 Es.N.frnp.028

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.gvzv.029 SUPPORTO DIAGRAMMI 1007266 Gavazzeni Veronica Es.N.gvzv.029

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
c F
Uaag = Uggc = Uppe = Uggr = Usgh = U =
b Vaag = Vesc = Vppe = Veer = VeeH = Viw =
Gane = bpac = Gope = beer = boen = G =
1 H [
Upap = Uppg = Uccr = Upg =
b
Vaap = Vobe = Veer = Ver =
1 E Ganp = bope = bocr = ber =
Z
b
+ B
b
4 (J G
A D
=2
€I>,W/ 2b 2b X,u,H,p

AN
Xgc Xy Xg 1 Piano H
Xpg Xap \
Xep Xpg ! 2 Piano B

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.gvzv.029 Es.N.gvzv.029

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.ghrd.030 SUPPORTO DIAGRAMMI 1010832 Gherardi Davide Angelo Es.N.ghrd.030

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
H E A
Uaag = Ucep = Uggc = Uprg = Uppe = Upp =
b Vaag = Veep = Veec = VerG = Virr = Voo =
= Gane = beep = beec = Grre = bue = bpp =
4 %: F
Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
b
Veep = Veea = Vire = Veg =
1 c boep = Geea = brne = bge =
Z
b
b
4 (J —
G D
=2
€I>,W/ 2b 2b X,u,H,p

. Al |
Xcp Xp) Xa 1/ PianoB
Xec Xsp -
X Xen 2 L piano F

FG
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).

Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.ghrd.030 Es.N.ghrd.030

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.ghrm.031 SUPPORTO DIAGRAMMI 1002410 Gherardi Matteo Es.N.ghrm.031

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
B A c
Uaag = Ucca = Uppe = Uprp = Uses = Uggg =
b Vaag = Veea = Vope = Verp = Veee = Vees =
= Gane = boca = Gooe = Grep = boes = beee =
Uppa = Uppy = Upc = Upr =
b
Vima = VopH = Vic = Ver =
1 H Grpn = Gppn = by = ber =
Z
b
1 | g
=
b
Q
4 (J E
E D
=2
€I>,W/ 2b 2b X,u,H,p

XIC 1
Xca Xeg Xg Z 1] Piano G
XpE Xua 1
Xep Xpy 2|7 Pianol

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.ghrm.031 Es.N.ghrm.031

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa

Es.N.ghtc.032

SUPPORTO DIAGRAMMI 1010227 Ghitti Carlotta

Es.N.ghtc.032

y.v.V.q

H&W

Xpg Xur \
X Xp) ! 2 Piano H

FG

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12

X,u,H,p

1& i
1 Piano A

16.03.12

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uppe = Uprg = Uges =
Vaag = Veep = Vppe = VerG = Veee =
Gane = beep = Gope = brre = boes =
Upne = Uppy = U = Ugga =
Viue = Vopr = Vi = Vega =
bre = bpp = by = beea =

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

Ucch =
Veen =

bocn =

16.03.12



Es.N.ghtc.032 Es.N.ghtc.032

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.gcml.033 SUPPORTO DIAGRAMMI 1002516 Giacomelli Lorenzo Es.N.gcml.033

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
N
1 G
H Uaag = Uggc = Uppg = Uger = Uggh =
Vaag = Vesc = Vope = Veer = VeH =
Gane = bgpc = Gope = beer = boon =
2b
Uppy = Upap = Uppg = Uccr = Upg =
Vim = Vaap = Vope = Veer = Ver =
N
T D | S O = Ganp = bope = becr = Ocr =
1
E
2b
B
1 O
=2
¢‘W/ b b b b UH.p
Xpp XaH Xcr 1 t
Xgc Xy Xg 1 Piano H
Xpe Xap 3
Xep Xpg Piano B

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.gcml.033 Es.N.gcml.033

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.gdcl.034 SUPPORTO DIAGRAMMI 1010769 Giudici Luca Es.N.gdcl.034

y,v,V,q -, SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
1y o
1 H
F Uaag = Ucep = Uggc = Urrg = Uppe =
Vaag = Veep = Veec = Verg = Viue =
Gane = beep = beec = brre = G =
2b
Upp| = Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
Vopr = Veep = Veea = Vire = Vegl =
N
1 E 1l o bpp = boop = Geea = bre = bge =
1
C
2b
B
1 O
: =
=2
¢‘W/ b b b b UH.p
XAB XHF XHE 1
Xcp Xp Xg Z 1] PianoB
Xec Xep ﬂ 3
Xe Xen Piano F

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.gdcl.034 Es.N.gdcl.034

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.gppg.035 SUPPORTO DIAGRAMMI 1010441 Giupponi Giacomo Es.N.gppg.035

y,v,V,q = SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
=, c
1 B
G Uaag = Ucca = Uppe = Uprp = Uses = Uggg =
Vaag = Veea = Vope = Verp = Veee = Vees =
Gane = boca = Gooe = Grep = boes = beee =
2b
Uppa = Uppy = Upc = Upr =
Vima = VopH = Vic = Ver =
N
1 Al b Grpn = Gppn = by = ber =
H
2b
|
4 (J E
C Q%
=
=2
€I>,W/ b b b b X,u,H,p
X XcB Xic i 1
Xca Xeg Xg 1) Piano G
Xpe Xua 3
Xep Xon Piano |

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.gppg.035 Es.N.gppg.035

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.gppm.036 SUPPORTO DIAGRAMMI 1011020 Giupponi Marco Es.N.gppm.036

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
H Uaag = Ucep = Uppe = Uprg = Uges = Ucch =
Vaag = Veep = Vppe = VerG = Veee = Veen =
Gane = beep = Gope = brre = boes = bocn =
2b
Uppr = Upp = Ui = Ugea =
Viue = Vopr = Vi = Vega =
N
1 s |I b bre = bpp = by = beea =
|
2b
A
4 (J E
B ‘” W
=2
€I>,W/ b b b b X,u,H,p
X XcB Xic 1 t
Xcp Xch Xga 1 Piano A
Xpg Xur ::h\
Xe Xp) Piano H

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.gppm.036 Es.N.gppm.036

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.grse.037 SUPPORTO DIAGRAMMI 1009831 Grasso Erika Es.N.grse.037

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
1 C F
Uaag = Uggc = Uppg = Uger = Uggh =
b Vaag = Vesc = Vope = Veer = VeH =
Gane = bgpc = Gope = beer = boon =
1 " [
Uppy = Upap = Uppg = Uccr = Upg =
b
Vim = Vaap = Vope = Veer = Ver =
1 E G = Ganp = bope = bocr = ber =
Z
b
+ B
A\
b
4 (J G
A D
=2
¢‘W/ 2b 2b UH.p
Xpp XaH Xcr 1 t
Xgc Xy Xg 1 Piano H
Xpe Xap
Xep Xpg 1[3— PianoB

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.grse.037 Es.N.grse.037

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.grnm.038 SUPPORTO DIAGRAMMI 51503 Guerini Michele Es.N.grnm.038

y.v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
H E A
Upag = Ucep = Ugge = Uppg = Uppe =
b Vaag = Veep = Veec = Verg = Viue =
N Gane = beep = beec = brre = G =
4
Upp| = Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
b
Vopr = Veep = Veea = Vire = Vegl =
1 c bpp = boop = Geea = bre = bge =
Z
b
b
4 (J —
G D
=2
€I>,W/ 2b 2b X,U,H,p
XAB XHF XHE 1
Xcp Xp Xg Z 1] PianoB
Xec Xep
X X _— 3 1 PpianoF

FG EA

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.grnm.038 Es.N.grnm.038

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.hsna.039 SUPPORTO DIAGRAMMI 1007139 Hasani Arian Es.N.hsna.039

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
A C
1 B
Uaag = Ucca = Uppe = Uprp = Uses = Uggg =
b Vaag = Veea = Vope = Verp = Veee = Vees =
= Gane = boca = Gooe = Grep = boes = beee =
Uppa = Uppy = Upc = Upr =
b
Vima = VopH = Vic = Ver =
1 H Grpn = Gppn = by = ber =
Z
b
1 | %
NS
b
T O < F
E D
=2
€I>,W/ 2b 2b X,u,H,p
X XcB Xic i 1
Xca Xeg Xg 1) Piano G
Xpe Xua

o Xo _—3J1 Pianoll

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.hsna.039 Es.N.hsna.039

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.kzbo.040 SUPPORTO DIAGRAMMI 1006926 Kozbaker Omar Es.N.kzbo.040

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
D C
1 E
[@)
Uaag = Ucep = Uppe = Uprg = Uges = Ucch =
b Vaag = Veep = Vppe = VerG = Veee = Veen =
\ Gane = beep = Gope = brre = boes = bocn =
1 H
Uppr = Upp = Ui = Ugea =
b
Viue = Vopr = Vi = Vega =
1 | bre = bpp = by = beea =
Z
b
—+ ‘”W A
b
4 O — E
B G
=2
¢,w/ 2b 2b X,U,H,p
X XcB Xic 1 t
Xcp Xch Xga 1 Piano A
Xpg Xur
Xeg Xp, 13— PianoH

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.kzbo.040 Es.N.kzbo.040

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.Infa.041 SUPPORTO DIAGRAMMI 1010298 Lanfranchi Andrea Es.N.Infa.041

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
N
1 G
H Uaag = Uggc = Uppg = Uger = Uggh =
Vaag = Vesc = Vope = Veer = VeH =
Gane = bgpc = Gope = beer = boon =
2b
Uppy = Upap = Uppg = Uccr = Upg =
Vim = Vaap = Vope = Veer = Ver =
N
T D E O = Ganp = bope = becr = Ocr =
E
2b
B
1 O
. %2 c
=2
¢‘W/ b b b b UH.p
Xpp XaH Xcr 1 t
Xgc Xy Xg 1 Piano H
Xpe Xap 4
Xep Xpg Piano B

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.Infa.041 Es.N.Infa.041

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.Ings.042 SUPPORTO DIAGRAMMI 55639 Longo Stefania Es.N.Ings.042

y,v,V,q _ SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
G
L c
1 H
F Uaag = Ucep = Uggc = Urrg = Uppe =
Vaag = Veep = Veec = Verg = Viue =
Gane = beep = beec = brre = G =
2b
Upp| = Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
Vopr = Veep = Veea = Vire = Vegl =
N
1 E D bpp = boop = Geea = bre = bge =
C
2b
B
1 O
: =
=2
¢‘W/ b b b b UH.p
XAB XHF XHE 1
Xcp Xp Xg Z 1] PianoB
Xec Xep j 4
Xe Xen Piano F

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.Ings.042 Es.N.Ings.042

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.Irnr.043 SUPPORTO DIAGRAMMI 1011066 Lorenzi Riccardo Es.N.Irnr.043

y,v,V,q = SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
=, c
1 B
G Uaag = Ucca = Uppe = Uprp = Uses = Uggg =
Vaag = Veea = Vope = Verp = Veee = Vees =
Gane = boca = Gooe = Grep = boes = beee =
2b
Uppa = Uppy = Upc = Upr =
Vima = VopH = Vic = Ver =
N
1 A D Grpn = Gppn = by = ber =
H
2b
|
4 (J E
C d%
4
=2
€I>,W/ b b b b X,u,H,p

XGB XIC 1
Xca Xeg Xg Z 1] Piano G
Xpe Xua jzl
Xep Xpn Piano |
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).

Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.Irnr.043 Es.N.Irnr.043

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.mzzm.044 SUPPORTO DIAGRAMMI 1010394 Mazzola Matteo Es.N.mzzm.044

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
1 F M/A c
H Uaag = Ucep = Uppe = Uprg = Uges = Ucch =
Vaag = Veep = Vppe = VerG = Veee = Veen =
Gane = beep = Gope = brre = boes = bocn =
2b
Uppr = Upp = Ui = Ugea =
Viue = Vopr = Vi = Vega =
N
1 G b bre = bpp = by = beea =
|
2b
A
4 (J E
B ‘” W
=2
€I>,W/ b b b b X,u,H,p
X XcB Xic 1 t
Xcp Xch Xea 1 Piano A
Xpg Xur 4R
Xe Xp) Piano H

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mzzm.044 Es.N.mzzm.044

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.mrlb.045 SUPPORTO DIAGRAMMI 1002349 Merlini Battista Es.N.mrlb.045

y.v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
1 c ;
Uaag = Uggc = Uppg = Uger = Uggh =
b Vaag = Vesc = Vope = Veer = VeH =
Gane = bgpc = Gope = beer = boon =
1 " [
U = Upap = Uppg = Ucce = Uer =
b
Vim = Vaap = Vope = Veer = Ver =
1 E G = Ganp = bope = bocr = ber =
Z
b
+ B
A\
b
4 (J G
A D
=2
¢‘W/ 2b 2b UH.p
Xpp XaH Xcr 1 t
Xgc Xy Xg 1 Piano H
Xpe Xap
Xer X0, 1[Z——_ Piano B

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mrlb.045 Es.N.mrlb.045

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.mgld.046 SUPPORTO DIAGRAMMI 38293 Migliucci Domenico Es.N.mgld.046

y.v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
E A
1 H
Upag = Ucep = Ugge = Uppg = Uppe =
b Vaag = Veep = Veec = Verg = Viue =
X Gane = beep = beec = brre = G =
4.
Upp| = Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
b
Vopr = Veep = Veea = Vire = Vegl =
1 c bpp = boop = Geea = bre = bge =
Z
b
b
1 O
G D
=2
¢‘W/ 2b 2b UH.p
XAB XHF XHE 1
Xcp Xp Xg Z 1] PianoB
Xec Xep
Xeo Xea _——211 PianoF

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mgld.046 Es.N.mgld.046

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.mndm.047 SUPPORTO DIAGRAMMI 1008032 Mondini Mirko Es.N.mndm.047

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
A C
1 B
@)
Uaag = Ucca = Uppe = Uprp = Uses = Uggg =
b Vaag = Veea = Vope = Verp = Veee = Vees =
= Gane = boca = Gooe = Grep = boes = beee =
Uppa = Uppy = Upc = Upr =
b
Vima = VopH = Vic = Ver =
1 H Grpn = Gppn = by = ber =
Z
b
+ I
IN
b
Q
4 (J E
E D
=2
€I>,W/ 2b 2b X,u,H,p
X XcB Xic i 1
Xca Xeg Xg 1) Piano G
Xpe Xua
Xep Xon _——211 Piano|l

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mndm.047 Es.N.mndm.047

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.mrsn.048 SUPPORTO DIAGRAMMI 42133 Mores Nicola Es.N.mrsn.048

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
D C
1 E
[@)
Uaag = Ucep = Uppe = Uprg = Uges = Ucch =
b Vaag = Veep = Vppe = VerG = Veee = Veen =
\ Gane = beep = Gope = brre = boes = bocn =
1 H
Upne = Uppy = U = Ugga =
b
Viue = Vopr = Vi = Vega =
1 | bre = bpp = by = beea =
Z
b
—+ ‘”W A
b
Q
€ (/ E
B G
=2
¢,w/ 2b 2b X,U,H,p
X XcB Xic 1 t
Xcp Xch Xga 1 Piano A
Xpg Xur
Xeg X, 1[Z——_ PianoH

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.mrsn.048 Es.N.mrsn.048

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.nrna.049 SUPPORTO DIAGRAMMI 54215 Nerone Anna Es.N.nrna.049

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
G M/ﬂ
H Uaag = Uggc = Uppg = Uger = Uggh =
Vaag = Vesc = Vope = Veer = VeH =
Gane = bgpc = Gope = beer = boon =
2b
Uppy = Upap = Uppg = Uccr = Upg =
Vim = Vaap = Vope = Veer = Ver =
N
T o i E O = Ganp = bope = becr = Ocr =
E
2b
B
4 (J c
A “‘ W
=2
¢‘W/ b b b b UH.p
Xpp XaH Xcr ZK
Xgc Xy Xg 1\ Piano H

Xpg Xap 1 t
Xep Xpa 1 Piano B

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.nrna.049 Es.N.nrna.049

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.nrsm.050 SUPPORTO DIAGRAMMI 1002487 Noris Milena Es.N.nrsm.050

y,v,V,q = SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
=, o
1 H
F Uaag = Ucep = Uggc = Urrg = Uppe =
Vaag = Veep = Veec = Verg = Viue =
Gane = beep = beec = brre = G =
2b
Upp| = Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
Vopr = Veep = Veea = Vire = Vegl =
N
1 e b D bpp = boop = Geea = bre = bge =
I
C
2b
B
1 O
A
2/4
=2
¢‘W/ b b b b UH.p
XAB XHF XHE AZ
Xcp Xp Xg 1] PianoB

Xec ) i 1
XeG Xea 1 Piano F

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.nrsm.050 Es.N.nrsm.050

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.nvla.051
y,v,\V,q P
2 :
1 B
G
2b
N
1 A | o
H
2b
|
4 (J E
; =
_ =
€I>,W/ b b X,U,H,p
XAB XGB XIC AZ
Xca Xeg Xg 1/ Piano G
Xpe XA f 1
X X 1 Piano |

FD

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

DH

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SUPPORTO DIAGRAMMI 1007396 Novali Andrea Es.N.nvla.051
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucca = Uppe = Uprp = Uses = Uggg =

Vaag = Veea = Vope = Verp = Veee = Vees =

Gane = boca = Gooe = Grep = boes = beee =

Uppa = Uppy = Upc = Upr =

Vima = VopH = Vic = Ver =

Dppa = b = byc = Ocr =

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



Es.N.nvla.051 Es.N.nvla.051

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.pnzm.052 SUPPORTO DIAGRAMMI 1009954 Panza Mattia Es.N.pnzm.052

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
A :
1 F
H Uaag = Ucep = Uppe = Uprg = Uges = Ucch =
Vaag = Veep = Vppe = VerG = Veee = Veen =
Gane = beep = Gope = brre = boes = bocn =
2b
Uppr = Upp = Ui = Ugea =
Viue = Vopr = Vi = Vega =
N
1 G il o Oppe = bppi = by = Geea =
|
2b
A
1 O
B /W E
=2
(|),W/ b b b b XU,H,p
X XcB Xic ZK
Xcp Xcn X 1\ Piano A

A
Xpg Xur 1 t
XrG Xp) 1 Piano H

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.pnzm.052 Es.N.pnzm.052

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.prtf.053 SUPPORTO DIAGRAMMI 1010149 Paratico Federica Es.N.prtf.053

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
F
1 C
[@)
Uaag = Uggc = Uppg = Uger = Uggh =
b Vaag = Vesc = Vope = Veer = VeH =
W Gane = bgpc = Gope = beer = boon =
T H
Uppy = Upap = Uppg = Uccr = Upg =
b
Vim = Vaap = Vope = Veer = Ver =
1 E G = Ganp = bope = bocr = ber =
Z
b
—+ ‘”W B
b
4 (} — G
A D
=2
¢‘W/ 2b 2b UH.p
X XGH Xcr
1 .
Xac Xy Xg 2& Piano
Xpe Xap 1
Xep Xpa 1 Piano B

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.prtf.053 Es.N.prtf.053

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.prsf.054 SUPPORTO DIAGRAMMI 40693 Paris Filippo Es.N.prsf.054

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
H E A
Uaag = Ucep = Uggc = Urrg = Uppe =
b Vaag = Veep = Veec = Verg = Viue =
= Dang = beep = beec = brre = G =
Upp| = Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
b
Vopr = Veep = Veea = Vire = Vegl =
1 c bpp = boop = Geea = bre = bge =
Z
b
1 B %
=
b
1 O
G D
=2
¢‘W/ 2b 2b UH.p

o
Xcp Xp Xg 217 Piano
Xec ) A 1
XeG Xea 1 Piano F

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.prsf.054 Es.N.prsf.054

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.prsv.055
AR
A C
1 B
O
b
—+ % G
b
1 no1
b
b
+ (J o E
E D
=S
¢‘W/ ‘ 2b ‘ 2b ‘ UH.p

XGB XIC
Azl Piano

Xea Xe Xg

Xpg XHa f 1
X Xon 1/ Pianol

FD

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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

SUPPORTO DIAGRAMMI 1005052 Paris Vittorio

Es.N.prsv.055

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucca = Uppe = Uprp = Uses =
Vaag = Veea = Vope = Verp = Veee =
Gane = boca = Gooe = Grep = boes =
U = Uppn = Uic = Uer =
Vima = VopH = Vic = Ver =
Grpn = Gppn = by = ber =

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

Uggg =
EEG —

beee =

16.03.12



Es.N.prsv.055 Es.N.prsv.055

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.plls.056 SUPPORTO DIAGRAMMI 54787 Pellegrini Simone Es.N.plls.056

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
E D C
Uaag = Ucep = Uppe = Uprg = Uges = Ucch =
b Vaag = Veep = Vppe = VerG = Veee = Veen =
Gane = beep = Gope = brre = boes = bocn =
1 " I
Uppr = Upp = Ui = Ugea =
b
Viue = Vopr = Vi = Vega =
1 | bre = bpp = by = beea =
Z
b
+ A
\\\@
b
Q
€ (J E
B G
=2
¢,w/ 2b 2b X,U,H,p

XIG
1 .
Xco X X 2& Piano

A
Xpg Xur 1 t
XrG Xp) 1 Piano H

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.plls.056 Es.N.plls.056

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.prta.057 SUPPORTO DIAGRAMMI 1002531 Peretti Alessandro Es.N.prta.057

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
i G M///
H Uaag = Uggc = Uppe = Uggr = Usgh = U =
Vaag = Vesc = Vppe = Veer = VeeH = Viw =
Gane = bpac = Gope = beer = boen = G =
2b
Upap = Uppg = Uccr = Upg =
Varp = Vope = Veer = Ve =
N
1 o i F Ganp = bope = bocr = ber =
E
2b
B
4 (J c
A ‘” W
=2
¢‘W/ b b b b UH.p
Xpp XaH Xcr 3%\
Xgc Xy Xg Piano H

Xpg Xap 1 t
Xep Xpa 1 Piano B

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.prta.057 Es.N.prta.057

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.pzza.058 SUPPORTO DIAGRAMMI 1011093 Pezzotta Andrea Es.N.pzza.058

y,v,V,q = SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
=, o
1 H
F Uaag = Ucep = Uggc = Uprg = Uppe = Upp =
Vaag = Veep = Veec = VerG = Virr = Voo =
Gane = beep = beec = Grre = bue = bpp =
2b
Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
Veep = Veea = Vire = Veg =
N
1 e |} D boep = Geea = brne = bge =
C
2b
B
A
=
=2
€I>,W/ b b b b X,u,H,p
X XuE Xue A?’
Xcp Xp Xg Piano B

Xec ) i 1
XeG Xea 1 Piano F

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.pzza.058 Es.N.pzza.058

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa

Es.N.pntd.059

y,v,\V,q _
1 E
1 B
G
2b
A\
IS A || o
H
2b
I
+ (J E
; =
=5
oW’ ° b X,UH.p
XAB XGB XIC Ag
Xca Xeg Xg Piano G
Xpe Xua f 1
Xep Xpy 1 Piano |
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SUPPORTO DIAGRAMMI 1003680 Piantoni Daniela

Es.N.pntd.059

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucca = Uppe = Uprp = Uses =
Vaag = Veea = Vope = Verp = Veee =
Gane = boca = Gooe = Grep = boes =
U = Uppn = Uic = Uer =
Vima = VopH = Vic = Ver =
Grpn = Gppn = by = ber =

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

Uggg =
EEG —

beee =

16.03.12



Es.N.pntd.059 Es.N.pntd.059

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



Es.N.pntf.060

CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.pntf.060 SUPPORTO DIAGRAMMI 1008143 Piantoni Francesco
y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
A :
H Upns = Ucep = Uppe = Urrg = Ugee =
Vaag = Veep = Vppe = VerG = Veee =
Dang = bcep = bppe = Grr = des =
2b
Uphe = Upp = Ui = Ugea =
ViHe = Voo = Vig = VEEA =
N
1 1l o Oppe = bppi = by = Geea =
1
2b
A
1 7 .
=2
oW’ ° b X,UH.p
XAB XGB XIG 3%\
Xcp Xch Xea Piano A
Xpg Xur 1 t
XeG Xp 1 Piano H
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12 @ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12

Ucch =
Veen =

bocn =

16.03.12



Es.N.pntf.060 Es.N.pntf.060

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.prdm.061 SUPPORTO DIAGRAMMI 1007788 Prada Matrtina Es.N.prdm.061

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
c F
1 [@)
Uaag = Uggc = Uppe = Uggr = Usgh = U =
b Vaag = Vesc = Vppe = Veer = VeeH = Viw =
\ Gane = bpac = Gope = beer = boen = G =
+ H
Upap = Uppg = Uccr = Upg =
b
Varp = Vope = Veer = Ve =
1 E Ganp = bope = bocr = ber =
Z
b
—+ ‘”W B
b
4 (J — G
A D
=2
€I>,W/ 2b 2b X,u,H,p
X X X

Xac X Xey 13— Piano

Xpg Xap 1 t
X Xpg 1 Piano B

EF

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.prdm.061 Es.N.prdm.061

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.prvm.062 SUPPORTO DIAGRAMMI 1002765 Previtali Maurizio Es.N.prvm.062

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
H E A
Uaag = Ucep = Uggc = Uprg = Uppe = Upp =
b Vaag = Veep = Veec = VerG = Virr = Voo =
= Gane = beep = beec = Grre = bue = bpp =
Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
b
Veep = Veea = Vire = Veg =
1 c boep = Geea = brne = bge =
Z
b
1 B %
NS
b
1 O
G D
=2
€I>,W/ 2b 2b X,u,H,p
X X X

HE

Xco Xo1 X, _—3/1 Piano
Xec ) i 1
XeG Xea 1) PianoF

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.prvm.062 Es.N.prvm.062

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa

Es.N.rmrc.063

VAR
c
1 B
b
S
A
b
1 7
b
b
4 (J E
E
=2
oW 2b 2b X,u,H,p
XAB XGB XIC
Xca Xeo Xe _—3/1 Piano
Xpg Xna f 1
X X 1 Piano |

FD

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

DH

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SUPPORTO DIAGRAMMI 1002643 Rama Riccardo

Es.N.rmrc.063

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucca = Uppe = Uprp = Uses =
Vaag = Veea = Vope = Verp = Veee =
Gane = boca = Gooe = Grep = boes =
U = Uppn = Uic = Uer =
Vima = VopH = Vic = Ver =
Grpn = Gppn = by = ber =

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

Uggg =
EEG —

beee =

16.03.12



Es.N.rmrc.063 Es.N.rmrc.063

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.rmnc.064 SUPPORTO DIAGRAMMI 54779 Remondini Claudio Es.N.rmnc.064

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
E D C
Uaag = Ucep = Uppe = Uprg = Uges = Ucch =
b Vaag = Veep = Vppe = VerG = Veee = Veen =
Gane = beep = Gope = brre = boes = bocn =
1 " I
Uppr = Upp = Ui = Ugea =
b
Viue = Vopr = Vi = Vega =
1 | bre = bpp = by = beea =
Z
b
+ A
A\
b
Q
€ (J E
B G
=2
¢,w/ 2b 2b X,U,H,p

XIG

Xeo - Xea 13— Piano
Xpg Xur 1 t
XrG Xpy 1 Piano H

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.rmnc.064 Es.N.rmnc.064

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.rmnf.065 SUPPORTO DIAGRAMMI 1007415 Romano Felice Fabio Es.N.rmnf.065

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
1 G %/A
H Uaag = Uggc = Uppg = Uger = Uggh =
Vaag = Vesc = Vope = Veer = VeH =
Gane = bgpc = Gope = beer = boon =
2b
Uppy = Upap = Uppg = Uccr = Upg =
Vim = Vaap = Vope = Veer = Ver =
N
T D E O = Ganp = bope = becr = Ocr =
E
2b
B
4 (J c
A “‘ W
=2
¢‘W/ b b b b UH.p
X XGH Xcr 4“
Xgc Xy Xg Piano H

Xpg Xap 1 t
Xep Xpa 1 Piano B

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.rmnf.065 Es.N.rmnf.065

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.rnds.066 SUPPORTO DIAGRAMMI 53628 Rondi Simone Es.N.rnds.066

y,v,V,q = SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
=, o
1 H

F Uaag = Ucep = Uggc = Urrg = Uppe =
Vaag = Veep = Veec = Verg = Viue =
Dang = beep = beec = brre = G =

2b
Upp| = Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
Vopr = Veep = Veea = Vire = Vegl =

N
1 E D bpp = boop = Geea = bre = bge =
C
2b
B
A
4
=2
¢‘W/ b b b b UH.p
X XuE Xue A‘l
Xcp Xp Xg Piano B

Xec ) i 1
XeG Xea 1 Piano F

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.rnds.066 Es.N.rnds.066

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



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

y.v,V,q
4
E c
1 B
G
2b
N
T A D
H
2b
|
4 (/ E
; =
L
€I>,W/ b b b b X,U,H,p
XAB XGB XIC A“_
Xca Xeg Xg Piano G

Xpg XHa f 1
Xep Xpn 1 Piano |

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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

SUPPORTO DIAGRAMMI 1007625 Rota Mauro

Es.N.rtmr.067

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucca = Uppe = Uprp = Uses =
Vaag = Veea = Vope = Verp = Veee =
Gane = boca = Gooe = Grep = boes =
U = Uppn = Uic = Uer =
Vima = VopH = Vic = Ver =
Grpn = Gppn = by = ber =

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

Uggg =
EEG —

beee =

16.03.12



Es.N.rtmr.067 Es.N.rtmr.067

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



Es.N.rbne.068

CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.rbne.068 SUPPORTO DIAGRAMMI 1021859 Rubini Enrico
y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
A :
1 F
H Uaag = Ucep = Uppe = Uprg = Uges =
Vaag = Veep = Vppe = VerG = Veee =
Dang = beep = Gope = brre = boes =
2b
Uppr = Upp = Ui = Ugea =
Viue = Vopr = Vi = Vega =
N
1 G b bre = bpp = by = beea =
|
2b
A
1 B(J W E
=2
o’ b b b XUH,p
X XcB Xic 4N
Xcp Xch Xea Piano A
Xpg Xur 1 t
X X 1 Piano H

FG

DI

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12

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

Ucch =
Veen =

bocn =

16.03.12



Es.N.rbne.068 Es.N.rbne.068

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.slan.069
y,v,\V,q
F
1 c
O
b
\
T H
b
T E
Z;
b
4 \HW
b
+ (J G
A D
=5
oW 2b 2b x,u,H,p
XAB XGH XCF
Xac X Xey 17— Piano
Xpe Xap 1 t
Xep Xpg 1 Piano B
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SUPPORTO DIAGRAMMI 1002465 Sala Andrea Es.N.slan.069
SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Uggc = Uppg = Uger = Uggh =

Vaag = Vesc = Vope = Veer = VeH =

Gane = bgpc = Gope = beer = boon =

U = Uaap = Uppe = Ucer = Ugg =

Vim = Vaap = Vope = Veer = Ver =

Gpp = Ganp = bpps = Occr = Orr =

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



Es.N.slan.069 Es.N.slan.069

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.sclg.070 SUPPORTO DIAGRAMMI 1021739 Scalvinoni Gianlorenzo Es.N.sclg.070

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
E A
1 H
Upag = Ucep = Ugge = Uppg = Uppe =
b Vaag = Veep = Veec = Verg = Viue =
= Gane = beep = beec = brre = G =
Upp| = Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
b
Vopr = Veep = Veea = Vire = Vegl =
1 c bpp = boop = Geea = bre = bge =
Z
b
+ B
IN
b
1 O
G D
=2
¢‘W/ 2b 2b UH.p
X XuE Xue
Xeo X, X, _—211 Piano

Xec ) i 1
X X 1 Piano F

FG EA

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.sclg.070 Es.N.sclg.070

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.sctl.071 SUPPORTO DIAGRAMMI 1006946 Scotti Linda Es.N.sctl.071

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
A C
1 B
@)
Uaag = Ucca = Uppe = Uprp = Uses = Uggg =
b Vaag = Veea = Vope = Verp = Veee = Vees =
S Oans = boca = Oooe = Oerp = bocs = beec =
=)
Uppa = Uppy = Upc = Upr =
b
Vima = VopH = Vic = Ver =
1 H Grpn = Gppn = by = ber =
Z
b
b
T O < F
E D
=2
€I>,W/ 2b 2b x,u,H,p
X XcB Xic
Xea Xeo Xey _—211 Piano

Xpg XHa f 1
Xep Xpn 1 Piano |

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.sctl.071 Es.N.sctl.071

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa

Es.N.tdnp.072

y,v,\V,q
[
1 E
b
| J
b
1 7
b
\\\@
b
+ (J E
B
=5
oW 2b 2b x,u,H,p
XAB XGB XIG
Xeo - Xea 17— Piano
Xpg Xur 1 t
Xeg Xp, 1 Piano H
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SUPPORTO DIAGRAMMI 1021816 Tadini Paolo

Es.N.tdnp.072

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uppe = Uprg = Uges =
Vaag = Veep = Vppe = VerG = Veee =
Gane = beep = Gope = brre = boes =
Upne = Uppy = U = Ugga =
Viue = Vopr = Vi = Vega =
bre = bpp = by = beea =

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

Ucch =
Veen =

bocn =

16.03.12



Es.N.tdnp.072 Es.N.tdnp.072

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.tglf.073 SUPPORTO DIAGRAMMI 1001734 Tagliabue Francesco Es.N.tglf.073

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
N
1 G
H Uaag = Uggc = Uppe = Uggr = Usgh = U =
Vaag = Vesc = Vppe = Veer = VeeH = Viw =
Gane = bpac = Gope = beer = boen = G =
2b
Upap = Uppg = Uccr = Upg =
Vaap = Vobe = Veer = Ver =
N
1 D il - Ganp = bope = bocr = ber =
E
2b
B
1 O
A ///W c
=2
€I>,W/ b b b b X,u,H,p
Xpp XaH Xcr 1 t
Xgc Xy Xg 1 Piano H
Xpe Xap zh
Xep Xpg 1\ Piano B

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.tglf.073 Es.N.tglf.073

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.trnt.074 SUPPORTO DIAGRAMMI 1012846 Tran Thi Francesca Es.N.trnt.074

y,v,V,q = SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
=4 o
L H
F Uaag = Ucep = Uggc = Uprg = Uppe = Upp =
Vaag = Veep = Veec = VerG = Virr = Voo =
Gane = beep = beec = Grre = bue = bpp =
2b
Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
Veep = Veea = Vire = Veg =
N
| c il o boep = Geea = brne = bge =
C
2b
B
r O
. =
=2
€I>,W/ b b b b X,u,H,p
XAB XHF XHE 1
Xcp Xp Xg Z 1] PianoB
Xec Xep A 2
Xeg Xea 1/ PianoF

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.trnt.074 Es.N.trnt.074

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.trvk.075 SUPPORTO DIAGRAMMI 1009952 Trovenzi Katia Es.N.trvk.075

y,v,V,q = SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
=, c
1 B
G Uaag = Ucca = Uppe = Uprp = Uses = Uggg =
Vaag = Veea = Vope = Verp = Veee = Vees =
Gane = boca = Gooe = Grep = boes = beee =
2b
Uppa = Uppy = Upc = Upr =
Vima = VopH = Vic = Ver =
N
1 Al b Grpn = Gppn = by = ber =
H
2b
|
4 (J E
C ;%
/4
=2
€I>,W/ b b b b X,u,H,p
X XcB Xic i 1
Xca Xeg Xg 1) Piano G
Xpe Xua Az
Xep Xpy 1) Pianol

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.trvk.075 Es.N.trvk.075

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa

Es.N.vrdv.076 SUPPORTO DIAGRAMMI 49674 Verdi Vanessa

2b

2b

y.v.V.q

Es.N.vrdv.076

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

M/ﬂ C
H

FG

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

DI

X
X

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12

1G

A
JN
1\ Piano H

Uaag = Ucep = Uppe = Uprg = Uges =
Vaag = Veep = Vppe = VerG = Veee =
Dang = beep = Gope = brre = boes =
Uppr = Upp = Ui = Ugea =
Viue = Vopr = Vi = Vega =

b e = bop = by = been =

E

t b t
X,u,H,p

1& i
1 Piano A

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

Ucch =
Veen =

bocn =

16.03.12



Es.N.vrdv.076 Es.N.vrdv.076

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.vsms.077 SUPPORTO DIAGRAMMI 1002514 Vismara Simone Es.N.vsms.077

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
c F
Uaag = Uggc = Uppe = Uggr = Usgh = U =
b Vaag = Vesc = Vppe = Veer = VeeH = Viw =
Gane = bpac = Gope = beer = boen = G =
1 H [
Upap = Uppg = Uccr = Upg =
b
Vaap = Vobe = Veer = Ver =
1 E Ganp = bope = bocr = ber =
Z
b
+ B
b
4 (J G
A D
=2
€I>,W/ 2b 2b X,u,H,p

AN
Xgc Xy Xg 1 Piano H
Xpg Xap \
Xep Xpg ! 2 Piano B

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.vsms.077 Es.N.vsms.077

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.znnc.078 SUPPORTO DIAGRAMMI 1010180 Zana Nicola Es.N.znnc.078

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
H E A
Uaag = Ucep = Uggc = Uprg = Uppe = Upp =
b Vaag = Veep = Veec = VerG = Virr = Voo =
= Gane = beep = beec = Grre = bue = bpp =
4 %: F
Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
b
Veep = Veea = Vire = Veg =
1 c boep = Geea = brne = bge =
Z
b
b
4 (J —
G D
=2
€I>,W/ 2b 2b X,u,H,p

. Al |
Xcp Xp) Xa 1/ PianoB
Xec Xsp -
X Xen 2 L piano F

FG
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).

Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.znnc.078 Es.N.znnc.078

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.zzIm.079 SUPPORTO DIAGRAMMI 1002459 Zezelj Milan Es.N.zzIm.079

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
B A c
Uaag = Ucca = Uppe = Uprp = Uses = Uggg =
b Vaag = Veea = Vope = Verp = Veee = Vees =
= Gane = boca = Gooe = Grep = boes = beee =
Uppa = Uppy = Upc = Upr =
b
Vima = VopH = Vic = Ver =
1 H Grpn = Gppn = by = ber =
Z
b
1 | g
=
b
Q
4 (J E
E D
=2
€I>,W/ 2b 2b X,u,H,p

GB XIC 1
Xca Xeg Xg Z 1] Piano G
XpE Xua 1
Xep Xpy 2|7 Pianol

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.zzim.079 Es.N.zzim.079

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.zbnm.080 SUPPORTO DIAGRAMMI 1009669 Ziboni Mirko Es.N.zbnm.080

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
D C
1 E =
Uaag = Ucep = Uppe = Uprg = Uges = Ucch =
b Vaag = Veep = Vppe = VerG = Veee = Veen =
W Gane = beep = Gope = brre = boes = bocn =
1 H
Upne = Uppy = U = Ugga =
b
Viue = Vopr = Vi = Vega =
1 | bre = bpp = by = beea =
Z
b
—+ ‘”W A
b
4 O — E
B G
=2
¢,w/ 2b 2b X,U,H,p
X XcB Xic 1 t
Xcp Xch Xga 1 Piano A

Xpg Xur \
X Xp) ! 2 Piano H

FG

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.zbnm.080 Es.N.zbnm.080

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.081 SUPPORTO DIAGRAMMI Nome: Es.N.xxxx.081

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
N
1 G
H Uaag = Uggc = Uppg = Uger = Uggh =
Vaag = Vesc = Vope = Veer = VeH =
Gane = bgpc = Gope = beer = boon =
2b
Uppy = Upap = Uppg = Uccr = Upg =
Vim = Vaap = Vope = Veer = Ver =
N
T D | S O = Ganp = bope = becr = Ocr =
1
E
2b
B
1 O
=2
¢‘W/ b b b b UH.p
Xpp XaH Xcr 1 t
Xgc Xy Xg 1 Piano H
Xpe Xap 3
Xep Xpg Piano B

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



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

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.082 SUPPORTO DIAGRAMMI Nome: Es.N.xxxx.082

y,v,V,q -, SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
1y o
1 H
F Uaag = Ucep = Uggc = Urrg = Uppe =
Vaag = Veep = Veec = Verg = Viue =
Gane = beep = beec = brre = G =
2b
Upp| = Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
Vopr = Veep = Veea = Vire = Vegl =
N
1 E 1l o bpp = boop = Geea = bre = bge =
1
C
2b
B
1 O
: =
=2
¢‘W/ b b b b UH.p
XAB XHF XHE 1
Xcp Xp Xg Z 1] PianoB
Xec Xep ﬂ 3
Xe Xen Piano F

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



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

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa

Es.N.xxxx.083

y.v,V,q =
=, c
1 B
G
2b
N
+ Al D
H
2b
|
4 (/ E
C
éé
=2
oW’ ° b X,UH.p
XAB XGB XIC l
Xca Xeg Xg Z 1] Piano G
Xpg Xna AS
X X Piano |

FD

Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).

DH

Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12

16.03.12

SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

Es.N.xxxx.083

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucca = Uppe =
Vaag = Veea = Vope =
Gane = boca = Gooe =
Uppa = Uppy = Upc =
Vima = VopH = Vic =
Grpn = Gppn = by =

Uprp = Uses =
Verp = Veee =
Grep = boce =
Upg =
Ver =
ber =

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

Uggg =
EEG —

beee =

16.03.12



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

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa

Es.N.xxxx.084

yv.\V.q
H
2b
\\
T G |t D
[
2b
A
4 (J E
B ‘MW
=3
oW’ b b b x,u,H,p
XAB XGB XIG 1
Xcp Xch Xga 1> Piano A
Xpg Xur ::h\
Xe Xp) Piano H

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12

16.03.12

SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

Es.N.xxxx.084

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uppe =
Vaag = Veep = Vppe =
Gane = beep = Gope =
Upne = Uppy = U =
Viue = Vopr = Vi =
bre = bpp = by =

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

Uprg =
FFG =

Oree =

Ugea =
Vega =

beea =

Uges =
Veee =

boes =

Ucch =
Veen =

bocn =

16.03.12



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

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.085 SUPPORTO DIAGRAMMI Nome: Es.N.xxxx.085

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
F
1 C
Uaag = Uggc = Uppg = Uger = Uggh =
b Vaag = Vesc = Vope = Veer = VeH =
Gane = bgpc = Gope = beer = boon =
1 " [
Uppy = Upap = Uppg = Uccr = Upg =
b
Vim = Vaap = Vope = Veer = Ver =
1 E G = Ganp = bope = bocr = ber =
Z
b
+ B
A\
b
4 (J G
A D
=2
¢‘W/ 2b 2b UH.p
Xpp XaH Xcr 1 t
Xgc Xy Xg 1 Piano H
Xpe Xap

1 .
EF XpG 3— PianoB
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



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

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.086 SUPPORTO DIAGRAMMI Nome: Es.N.xxxx.086

y.v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
E A
1 H
Upag = Ucep = Ugge = Uppg = Uppe =
b Vaag = Veep = Veec = Verg = Viue =
N Gane = beep = beec = brre = G =
4 % F
Upp| = Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
b
Vopr = Veep = Veea = Vire = Vegl =
1 c bpp = boop = Geea = bre = bge =
Z
b
b
4 (} —
G D
=2
€I>,W/ 2b 2b X,U,H,p
XAB XHF XHE 1
Xcp Xp Xg Z 1] PianoB
Xec Xep

1 .

e Xea _—3/1 PianoF
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).

Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



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

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



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

VAR
A c
1 B
b
b
1 H o
b
1 | %
S
b
4 (/ E
E D
=2
oW 2b 2b X,u,H,p
XAB XGB XIC l
Xca Xeg Xg Z 1] Piano G
Xpg Xna
X X _—— 3 1 pianol

FD

DH

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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

SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

Es.N.xxxx.087

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucca = Uppe =
Vaag = Veea = Vope =
Gane = boca = Gooe =
Uppa = Uppy = Upc =
Vima = VopH = Vic =
Grpn = Gppn = by =

Uprp = Uses =
Verp = Veee =
Grep = boce =
Upg =
Ver =
ber =

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

Uggg =
EEG —

beee =

16.03.12



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

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.088 SUPPORTO DIAGRAMMI Nome: Es.N.xxxx.088

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
D C
1 E
[@)
Uaag = Ucep = Uppe = Uprg = Uges = Ucch =
b Vaag = Veep = Vppe = VerG = Veee = Veen =
\ Gane = beep = Gope = brre = boes = bocn =
1 H
Uppr = Upp = Ui = Ugea =
b
Viue = Vopr = Vi = Vega =
1 | bre = bpp = by = beea =
Z
b
—+ ‘”W A
b
4 O — E
B G
=2
¢,w/ 2b 2b X,U,H,p
X XcB Xic 1 t
Xcp Xch Xga 1 Piano A
Xpg Xur

1[3—~_ PianoH

FG DI

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



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

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.089 SUPPORTO DIAGRAMMI Nome: Es.N.xxxx.089

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
N
1 G
H Uaag = Uggc = Uppg = Uger = Uggh =
Vaag = Vesc = Vope = Veer = VeH =
Gane = bgpc = Gope = beer = boon =
2b
Uppy = Upap = Uppg = Uccr = Upg =
Vim = Vaap = Vope = Veer = Ver =
N
T D E O = Ganp = bope = becr = Ocr =
E
2b
B
1 O
. %2 c
=2
¢‘W/ b b b b UH.p
Xpp XaH Xcr 1 t
Xgc Xy Xg 1 Piano H
Xpe Xap 4
Xep Xpg Piano B

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



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

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.090 SUPPORTO DIAGRAMMI Nome: Es.N.xxxx.090

y,v,V,q _ SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
G
L c
1 H
F Uaag = Ucep = Uggc = Urrg = Uppe =
Vaag = Veep = Veec = Verg = Viue =
Gane = beep = beec = brre = G =
2b
Upp| = Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
Vopr = Veep = Veea = Vire = Vegl =
N
1 E D bpp = boop = Geea = bre = bge =
C
2b
B
1 O
: =
=2
¢‘W/ b b b b UH.p
XAB XHF XHE 1
Xcp Xp Xg Z 1] PianoB
Xec Xep j 4
Xe Xen Piano F

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



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

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa

Es.N.xxxx.091

y.v,V,q =
=, :
G
2b
A\
T D
H
2b
I
+ (J E
c 4%
=

=5

oW’ ° b X,UH.p
XAB XGB XIC 1
Xca Xeg Xg Z 1] Piano G
Xpe Xua jzl
Xep Xon Piano |
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).
Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.
Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

Es.N.xxxx.091

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucca = Uppe =
Vaag = Veea = Vope =
Gane = boca = Gooe =
Uppa = Uppy = Upc =
Vima = VopH = Vic =
Grpn = Gppn = by =

Uprp = Uses =
Verp = Veee =
Grep = boce =
Upg =
Ver =
ber =

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

Uggg =
EEG —

beee =

16.03.12



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

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa

Es.N.xxxx.092

yv.\V.q
1 F M/A c
H
2b
\\
T+ G D
[
2b
A
4 (/ E
B ‘”W
=3
oW’ b b b x,u,H,p
XAB XGB XIG 1
Xcp Xch Xea 1> Piano A
Xpg Xur 4R
Xe Xp) Piano H

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12

16.03.12

SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

Es.N.xxxx.092

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uppe =
Vaag = Veep = Vppe =
Gane = beep = Gope =
Upne = Uppy = U =
Viue = Vopr = Vi =
bre = bpp = by =

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

Uprg =
FFG =

Oree =

Ugea =
Vega =

beea =

Uges =
Veee =

boes =

Ucch =
Veen =

bocn =

16.03.12



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

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.093 SUPPORTO DIAGRAMMI Nome: Es.N.xxxx.093

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
F
1 C o
Uaag = Uggc = Uppg = Uger = Uggh =
b Vaag = Vesc = Vope = Veer = VeH =
Gane = bgpc = Gope = beer = boon =
1 H [
Uppy = Upap = Uppg = Uccr = Upg =
b
Vim = Vaap = Vope = Veer = Ver =
1 E G = Ganp = bope = bocr = ber =
Z
b
+ B
A\
b
4 (J G
A D
=2
¢‘W/ 2b 2b UH.p
Xpp XaH Xcr 1 t
Xgc Xy Xg 1 Piano H
Xpe Xap

- Xo 1[Z——_ Piano B
Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).

Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



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

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.094 SUPPORTO DIAGRAMMI Nome: Es.N.xxxx.094

y.v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
E A
1 H
Upag = Ucep = Ugge = Uppg = Uppe =
b Vaag = Veep = Veec = Verg = Viue =
X Gane = beep = beec = brre = G =
4.
Upp| = Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
b
Vopr = Veep = Veea = Vire = Vegl =
1 c bpp = boop = Geea = bre = bge =
Z
b
b
1 O
G D
=2
¢‘W/ 2b 2b UH.p
XAB XHF XHE 1
Xcp Xp Xg Z 1] PianoB
Xec Xep
Xeo Xea _——211 PianoF

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.xxxx.094 Es.N.xxxx.094

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



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

y,v,\V,q
A c
1 B
O
b
b
+ H
7
b
T [
IN
b
4 (J E
E D
=2
LAY 2b 2b X,u,H,p
XAB XGB XIC l
Xca Xeg Xg Z 1] Piano G
Xpe Xua
Xep Xon _——211 Piano|l

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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

SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

Es.N.xxxx.095

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucca = Uppe =
Vaag = Veea = Vope =
Gane = boca = Gooe =
Uppa = Uppy = Upc =
Vima = VopH = Vic =
Grpn = Gppn = by =

Uprp = Uses =
Verp = Veee =
Grep = boce =
Upg =
Ver =
ber =

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

Uggg =
EEG —

beee =

16.03.12



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

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa

Es.N.xxxx.096

VAR
c
i E
b
\
+ H
b
| 7
b
4 \HW
b
4 (J E
B
=S
ow’ b 2b x,u,H,p
XAB XGB XIG 1
Xcp Xch Xga 1> Piano A
Xpg Xur
Xeg X, 1[Z——_ PianoH

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.
Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12

16.03.12

SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

Es.N.xxxx.096

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uppe =
Vaag = Veep = Vppe =
Gane = beep = Gope =
Upne = Uppy = U =
Viue = Vopr = Vi =
bre = bpp = by =

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

Uprg =
FFG =

Oree =

Ugea =
Vega =

beea =

Uges =
Veee =

boes =

Ucch =
Veen =

bocn =

16.03.12



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

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.097 SUPPORTO DIAGRAMMI Nome: Es.N.xxxx.097

y,v,V,q SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
G M/ﬂ
H Uaag = Uggc = Uppg = Uger = Uggh =
Vaag = Vesc = Vope = Veer = VeH =
Gane = bgpc = Gope = beer = boon =
2b
Uppy = Upap = Uppg = Uccr = Upg =
Vim = Vaap = Vope = Veer = Ver =
N
T o i E O = Ganp = bope = becr = Ocr =
E
2b
B
4 (J c
A “‘ W
=2
¢‘W/ b b b b UH.p
Xpp XaH Xcr ZK
Xgc Xy Xg 1\ Piano H

Xpg Xap 1 t
Xep Xpa 1 Piano B

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



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

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa Es.N.xxxx.098 SUPPORTO DIAGRAMMI Nome: Es.N.xxxx.098

y,v,V,q = SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE
=, o
1 H
F Uaag = Ucep = Uggc = Urrg = Uppe =
Vaag = Veep = Veec = Verg = Viue =
Gane = beep = beec = brre = G =
2b
Upp| = Ugep = Ugea = Uppe = Ugg =
Vopr = Veep = Veea = Vire = Vegl =
N
1 e b D bpp = boop = Geea = bre = bge =
I
C
2b
B
1 O
A
2/4
=2
¢‘W/ b b b b UH.p
XAB XHF XHE AZ
Xcp Xp Xg 1] PianoB

Xec ) i 1
XeG Xea 1 Piano F

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

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

Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.

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



Es.N.xxxx.098 Es.N.xxxx.098

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa

Es.N.xxxx.099

VAR _
E A :
G
2b
N
1 i| o
H
2b
|
4 (J E
c =
=2
oW’ ° b X,UH.p
XAB XGB XIC AZ
Xca Xeg Xg 1/ Piano G
Xpg Xna f 1
X X 1 Piano |

FD

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

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

DH

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12 16.03.12

SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

Es.N.xxxx.099

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucca = Uppe =
Vaag = Veea = Vope =
Gane = boca = Gooe =
Uppa = Uppy = Upc =
Vima = VopH = Vic =
Grpn = Gppn = by =

Uprp = Uses =
Verp = Veee =
Grep = boce =
Upg =
Ver =
ber =

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

Uggg =
EEG —

beee =

16.03.12



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

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



CdSdC UniBG 12 - | Elaborato a Casa

Es.N.xxxx.100

VAR
A :
H
2b
N
1 {| o
I
2b
A
///g%é? E
=2
€I>,W/ b X,u,H,p
XAB XGB XIG ZK
Xcp Xch Xea 1\ Piano A
Xpg Xur 1 t
X X 1 Piano H

FG

Svolgere I'analisi cinematica (geometrica e analitica).

DI

Tracciare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Tracciare le mappe degli spost. orizzontali e verticali.

Calcolare il meccanismo o i meccanismi della struttura.

Jyz - Xy - By, riferimento locale asta YZ con origine in Y.
Piano di scorrimento del vincolo con inclinazione assegnata.
@ Adolfo Zavelani Rossi, Politecnico di Milano, vers.21.02.12

16.03.12

SUPPORTO DIAGRAMMI Nome:

Es.N.xxxx.100

SPOSTAMENTI RIGIDI DELLE ASTE

Uaag = Ucep = Uppe =
Vaag = Veep = Vppe =
Gane = beep = Gope =
Upne = Uppy = U =
Viue = Vopr = Vi =
bre = bpp = by =

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

Uprg =
FFG =

Oree =

Ugea =
Vega =

beea =

Uges =
Veee =

boes =

Ucch =
Veen =

bocn =

16.03.12



Es.N.xxxx.100 Es.N.xxxx.100

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



