Robotica con Laboratorio - Esonero 20 novembre 2017

CONP: To(D)
COGNOME: NOME: 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 del sistema mobile SR rispetto a quello fisso SR': 1)
Rotazione di 90° attorno a ey; 2) Rotazione di 30° attorno a e’; 3) Rotazione di —90° attorno a el.. Mostrare che effettuando le
rotazioni indicate in verso opposto e in ordine inverso si ottiene come matrice finale la trasposta di R. Discutere se questo vale
in generale anche se la sequenza dovesse comprendere sia rotazioni rispetto al sistema fisso sia rispetto a quello mobile [10pt]

2. Si consideri un manipolatore planare a 3 gradi di liberta con ¢; = 40, £2 = 30 e £3 = 5 cm. Il robot si trova in una configurazione
tale per cui i primi due angoli di giunto sono dati da 61 = 90° e 62 = 30°, mentre 'orientamento della pinza & ¢: = 90°. Calcolare
63 e le coordinate (z:,y:) del punto terminale del robot. Esistono altri valori degli angoli di giunto che permettono di raggiungere
lo stesso punto (x:, y:) con lo stesso orientamento della pinza? Se si, quali? [10pt]

3. Si consideri un polso sferico e si indichi con (z3, ¥, 23) la terna di base e con (z6,¥s, 26) la terna associata alla pinza.

a) Calcolare 64, 05 e 86 tali che z6 sia diretto come y3 e x come z3. Se la soluzione non & unica, calcolarle tutte [6+2pt]

b) Supponendo che i parametri d4 e ds valgano entrambi 3 cm, determinare le coordinate del punto terminale del robot
corrispondenti alle diverse soluzioni trovate al punto precedente [2pt]

c) In generale, se esistono pill soluzioni 64, 85 e 06 che permettono di ottenere un certo orientamento della pinza, le coordinate
del punto terminale dipendono dalla particolare soluzione considerata? Giustificare con chiarezza la risposta [2pt]
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