< P * [ @ . Robotica con Leboratorio - Esonero 18 novembre 2024

COGNOME: NOME: MATRICOLA: CFU da verbalizzare:

N.B. Si consegna solo il presente foglio, il compito deve essere contenuto completamente in esso (fronte/ retro).

1. Calcolare la matrice R corrispondente alla seguente sequenza di rotazioni, tutte effettuate rispetto al sistema mobile SR: 1)
180° intorno a &,; 2) 90° intorno a €y; 3) 30° intorno a &,. Determinare quindi, dopo le rotazioni, come & orientato I'asse €, del
sistema mobile SR rispetto al sistema fisso SR’ e come & orientato I'asse &, del sistema fisso SR’ rispetto a SR [54+3-+2pt]

2. Si consideri un robot antropomorfo.

a) Supponendo de¢ = 5, calcolare 6 affinché la pinza del robot raggiunga il punto (0, —5,30) con &, = &, [5pt]

b} Supponendo 84 = 65 = 180° e 5 = 0°, calcolare 61, 6, e 03 affinché il sistema di riferimento della pinza Lg sia orientato
come Lo, discutendo se la soluzione & unica oppure no [3+2pt]

c) Mostrare che se si vuole risolvere un problema di cinematica inversa con €26 = €2,, Qualsiasi sia il punto p. da raggiungere
e l'orientamento desiderato per gli assi &4 ed &y, se la soluzione esiste, si pud sempre scegliere 64 = 0 [3pt]

3. Siano vr e vr (in cm/s) rispettivamente le velocita delle ruote destra e sinistra di un uniciclo (con distanza d tra le ruote pari
a 5 cm) e si assuma vg = 3vz con vp = 10 cm/s. Calcolare la velocits lineare v; e rotazionale vz dell'uniciclo e determinare
il tempo che questo impiega per tornare al punto di partenza. Calcolare quindi il raggio della circonferenza che viene percorsa
discutendo se, sempre con vg = 3uvy, tale raggio dipende dal particolare valore di v [3+2+42+1pt]
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