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Rappresentazione omogenea (1)
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Rappresentazione omogenea (2)

Questa 1 è strutturale

Per cui, risulta



Basilio Bona – DAUIN – Politecnico di TorinoAA 2006/07 006/3

R
O

B
O

TI
C

A
 –

0
1

C
FI

D
V

 0
2

C
FI

C
Y

Rappresentazione omogenea (3)
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Rappresentazione omogenea (4)
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Rappresentazione omogenea (5)

t Traslazione + rotazione “mobile”

Rotazione + traslazione “fisso”
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Rappresentazione omogenea (6)
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Angoli di Eulero (1)

Fisso Mobile Mobile
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Angoli di Eulero (2)

θφ

ψ
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Angoli di Eulero (3)
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Angoli di Eulero (4)
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Angoli di Eulero (5)



Basilio Bona – DAUIN – Politecnico di TorinoAA 2006/07 006/12

R
O

B
O

TI
C

A
 –

0
1

C
FI

D
V

 0
2

C
FI

C
Y

Angoli RPY (1)

Fisso Fisso Fisso
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Angoli RPY (2)
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Angoli RPY (3)
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