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COGNOME: NOME: CFU da verbalizzare:

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

1. Sia R una matrice che descrive la rotazione del sistema mobile SR rispetto al sistema fisso SR’ (ciog tale che ¢’ = Rg).

a) Si calcoli R sapendo che, dopo la rotazione, le coordinate del punto P = (1;—1;1) sono le stesse nei due sistemi di
riferimento, 'elemento rz2 della matrice R & pari a 2/3 e I'elemento r23 & positivo [7pt]

b) Si determini I'asse associato alla rotazione descritta da RT, dove R & la matrice individuata al quesito precedente [4pt]
2. Si consideri un robot di tipo SCORBOT con i seguenti parametri: d; = 30, £1 =5, £ = 20, 3 =20 e ds = 10 cm.

a) Calcolare le 5 variabili di giunto che permettono di posizionare I'estremita della pinza nel punto g, = (—20;30;20) con un
orientamento della stessa specificato dagli angoli 84 = 40° e wq = 10 [8pt]

b) Discutere se & possibile far raggiungere allo SCORBOT il punto J. indicato nel quesito precedente, con un orientamento
della pinza tale che z5 = [0;1/v/2; —1/v/2] [4pt]

3. Un veicolo di tipo uniciclo si trova al tempo 0O (con velocitd nulla) nell’origine del sistema di riferimento, orientato nel verso
positivo dell’asse . Si assuma che I'uniciclo debba raggiungere il punto (10;0) e che adotti a tal fine la legge di controllo
proporzionale nelle velocitd (senza saturazioni). Scrivere l'espressione generale di tale legge e, prendendo pari a 1 tutte le
costanti che in essa compajono, calcolare: 1) il valore di v; e vz al tempo 0; 2) la posa che I'uniciclo ha raggiunto sotto P’azione
di questa legge di controllo dopo 1 secondo. Quanto tempo impiega 'uniciclo a raggiungere il punto desiderato? {3 ¢ 2¢{+2pt]
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