Lezione 19/03/2004

a) Pianificazione della traiettoria e del riferimento: continua ... testo pagg. 133-seguenti
b) Prestazioni geometriche dei robot (vedi file pdf indicato)



CED

PiAN A ZeonNT 23 MAR. 2004
O CoRE " i
Sy Sy > St
AT
"S';E =¥ Q:_E_-" L
£ © 4
.S.ﬂ o {_
VINCeL o+ =-
1 M "
T = Feriodo di eumpronaimente
Oecelernz cratam
(B vdleeita Lo
S(k) = g@) .
W#M U
§(e)= - - g



|— _
| INTEERGUA ZLONE @

(INCALEHENTARA - 2 3 MAP. 2004

- v ¥ fé"T\*ﬁ

S,=0 " ; .....;' —
(¥ (oo
= 1 #S 1 il @

@ f" A STANTE

ATFROSA HA‘ZEDME PecA

PERA VATA
Ek_ﬁgk#1

VAL T iy
ffl N St S

Vil T ! (N AUARST
\ (E£V ERD)

‘n~_1.,=' ' N TEC}_B,&(LG %(

A o -
8 :SL-'T_I-SLC__? £1>

3

A

A 4 é B
Spu=Btus, = §~%,1+%,0

| ACCUMHULA WL MWD UON ©eioee
H PslZaoNE



J ASOLTTA _y| ) .:-._\ " N 2 3 MAR. 2004
S, TS5k 'f%SHT @
= M \
S_ SIE )\ @
A O

SIE-' _{-Sld—t'l = ﬂT

D S =Sk

2 e
-

\U/ FILTRO PERIVATORE

s

S,k::a,‘%}c +Q?§-h+'

a‘:-‘ C{_.Z:

2
\yk:Ea/[ *Z] ]

Ste.

=¥ = = TS

ZOCC—L::- ‘:tk"l"j



,,

y =T, az] S o




&

- =)
\y}c:Q[Sk+ a’?'z Sh:{ar +Q22‘)S%23Hﬁﬂ.zﬂlﬁ

N -1 =
i:aﬁﬂ?z =H (=)

- " = i) ¥ NS
{. '{ I:.-'ll :f.-ll':.- {_,.;--'f [ J j l} /IL {'

:]'-.k_i“w} ¥ .}u.l / #T;h’i‘_)lf_.—-"l {-iv L

CUUA N

Q=
AZblp=0 =2 L="F

!

B=— Lz 2D

|

T ~1

- 1-72 $
g‘_‘_,_‘z-f-p Y B T -2 )
e Zﬁ’\?owwm



VoD Nz  pl=™

2 3 MAR. 2004

— =D
k) P v

JOP' =) =uR Pz
DE)Y0k) = NE) u(k)

‘ﬂ@’fzy(f?)—F ﬂ,?ﬁlyf R) +AN (k) =

= E,z’du (k) + b, L{(‘f)

Oy D= Fetts L pudto
_ ~
N (k) raa(wfﬂ ﬂmﬂ)

FRece T ACACRITA ORNE
D jet. CONTNURD M ARRIVA - A TS~ pre)

2 o1 TRAFoLHA IN Ner
I’f'zj 4 -2") (lc)
-53;>t5.( T N E—(—*‘ :f—-
Dr[,z") ;,.([fc)

A)aﬂ oA Celd b}‘)fb)-‘—‘ <



TS0 ZIeKIE

2 3 MAR, 2004
RIPEIR LA
FRECH S [ONE







