Robotica con Laboratorio - Esanero 25 novembre 2013

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° rispetto a e,; 2) Rotazione di —60° rispetto a ez; 3) Rotazione di 90° rispetto a ey [8pt]

Successivamente, in accordo col teorema di Eulero, calcolare I'asse di rotazione # e ’angolo ¢ tali che R = Rz(¢), discutendo se
la scelta di & e ¢ & univoca oppure no. [5+2pt] '

9. Si consideri un manipolatore antropomorfo con i seguenti parametri: di = 25cm, £y = 5em, €2 = 50em, dy = 50cm e dg¢ = Scm.
Calcolare le 6 variabili di giunto che permettono di posizionare I’estremit3 della pinza nel punto (60cm, 30cm, 40cm) con la pinza
rivolta verso il basso e con il piano di apertura della pinza stessa ortogonale all’asse zo. Discutere quale (o quali) delle equazioni
utilizzate potrebbe non ammettere soluzione e se quella trovata & 'unica soluzione possibile. [74+2+1pt]

3. Scrivere in generale il vincolo (non olonomo) che limita lo spazio delle velocita ammissibili (2,7, é) di un uniciclo. Supponendo
che la posa dell'uniciclo sia (z,y,6) = (1,3, ), fornire una base per lo spazio delle velocita ammissibili e dire quindi (giustificando
la risposta) quali delle seguenti velocita (&, %, 8) sono possibili: (1,0,0), (—1,0, 0), (0,1,0), (1,0.5,0), (1,0,—1). [2+2+2pt]
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