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1 IL CONCETTO DI POSITIONING: COORDINATE, SISTEMI DI INQUADRAMENTO E DI RIFERIMENTO

Condizioni di minimo: 2%, — Xy — %3 = —Dyp— Dy
il sistema ¢ risolvibile ma 1 equazione —% + 2%, — X3 = Dy — Dy
& combinazione lineare delle altre e —%1 — Xy + 283 = D3 + Dy
quindi ho infinite soluzioni. 7 AW
Z 1° membro =0 z 11° membro =

Devo usare 2 equazioni e fissare per convenzione il sistema di riferimento!

a) % =0 cioé O=P, =P, cheimplicaanche x; =0

Soluzione %=0
2 1 1 2
Xy = §D12 +§D13 _§D23 =Xy — X1 +§€12 + =&
2 1 1 2
X3 = §D13 +§D12 +§D23 = X3 — X1 +§€

0%(R1) + 0%(%) + 07 (%3) = E{R{} + E{(Rz — 220} +.E{(%3

indice di variabilita della configurazione trovat

1 IL CONCETTO DI POSITIONING: COORD I DI INQUADRAMENTO E DI RIFERIMENTO

=P cioé anche X1 +x,+x3=0

E{}
|

b) 5C\1,+5C\2 + 5(.'\3 = 0

Soluzione

Uso lI2 e lllI2 equazione 1 1
12—§D13=X1—§€12_§€13 X1
1 1 1 1
2=§D12_§D23=x2+§€12—§€13 X2
1 1
x3=§D13 +§D23=x3 +§313+§523 X3

2(% 2% 206y 22,2 2,2 > _2 > Indicedi
0“(X) +0°(Xy) + 0%(X3) ==0f +=0f+=0f ==0 S
97f " 97F T97f 37F  yarjabilita
S imostrare che tra tutte le condizioni lineari utili a risolvere il sistema (aX,, +bx, + cX; = 0)

que el baricentro & quella che da la minima variabilita della configurazione.
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6 PICCOLE RETI PERMANENTI DI MONITORAGGIO

Punto 2 rispetto a Punto 3
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Deformazione termica
dell'impalcato

Temperatura del materiale [°C]
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6 PICCOLE RETI PERMANENTI DI MONI

dilatazione termi rrelato dalla precedente

(t) = aT'(t) + 6X(t).

a semplice formula di regressione

_ L X)) - T)
S (T(t) = T)?

N

_ 1 .
T = N ; T(t) = media generale della temperatura

e passare poi al grafico dei residui § X (¢) = X (t) — a/I'(t) (vedi Figura a pag. 204).
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