Lezione 27/02/2004
Testo pagg. 77-80

1) Cinematica inversa di posizione: quando sono possibili soluzioni in forma chiusa
a) Esempi 2 & 3 gradi di movimento planari
2) Polso sferico
3) Manipolabilita all'interno dello spazio di lavoro, ellisse di manipolabilita
4) Cinematica di velocita
a) Richiamo sulle velocita lineari e angolari
b) Esempio di manipolatore a 2 gradi di movimento nello spazio
¢) Velocita lineare
d) Matrice jacobiana

Lezione 2004_02_27.doc data creazione 25/02/2004 17.56 Pagina 1 di 1
data ultima revisione: 27/02/2004 11.00



i, 2Ho?)oy 4

Jo_ 9, x =Lieoq €, con(q+a,)
=71 gy: C\ Bhq +€, Sth(@, 492D
7 ig = A +9,
° > C.D. P
C,'.}i:: Q; (‘:’E;y;h‘:)

Ag= f20%,2)

X-L,eomol =€,cmnq,




| Q177

:{qu
gl

—
—_—

)
)

ZHozjloy <
FACILE
DIFF(CILE

SE IL COBer HA
PoLsSO SFERI(CO

LA CIN.INV. Pol.

PoLYo SFERICH

S

S

|'|

ESrsTE

[ TRE AS33)

P\ LotAZT . TEQ@ GIUNTT
TEL PoLso s
INTELSECAND SErTFPEE

IN UvN FUONTO §



. 2ozlog S
CIN . INV. POS ., Per via

N OrERLA
i

CIN . VELOCATA
derwvand e la CIN . Pos1Z

DILETTA : ?5=§C‘5)

= r it %
! F*C:ll f .c_l—:E g}glpo
- | : e | G,
= P i -
’ o d ¢ ’.l
LQGJ LGt = J N?§Q
/ o3







23ot)oy, S
d—f—i {‘3,3 & Cp)= €, (C_{ C‘Sz)éfg + Cz("SIDC:{t)

=|-2,¢_5 _.Q,zc,‘?:.z}

C—El—t[‘ezf?cz] = QZ[SIC_S?)‘E{E'{'CZ: < é,{l]

= [‘QZC!CZ --Q?S{BZ] " ]I

e

O

4

d%[fﬂi{"e‘zg'ilz 'e.zC,IZ(;Qz = [C} -@.EC.EJ [q'}
e Az
, A—
’J_C S J
—
A %2 ”BB of,
249, 72q
acobiano = ' G
3 26 26
’56].' rq >
ofz s




2%|o2)o% A
,"ZC'_. =J|_é :JLCE){:'_

l

LNEARE , HA
PIPEUTENTE DPAUA

COoNHC VDRATLNE ISTANTAIDEA
PEL hWAIPOLPTORE



