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Risolvere il problema cinematico diretto per
il seguente manipolatore a 3 gradi di liberta
(RTT): fissare i sistemi di riferimento,
individuare la tabella dei parametri di
Denavit-Hartenberg e calcolare la matrice T,®

= folatens
T= A_&o\,m&pf,oﬁ

A . ¥y (werticale)

LE 3

¥ & 2, paralleli al piano {x;.¥,)

Risolvere il problema cinematico diretto per
il seguente manipolatore a 3 gradi di liberta
(RTT): fissare i sistemi di riferimento,
individuare la tabella dei parametri di

¥s e Z; paralieli al piano {X,,¥)
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