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Esercizio 1

La Figura 1 mostra una protesi attiva (C-Leg, Ottobock) sviluppata inserimento invaso
per soggetti con amputazioni transfemorali e dotata di una sofisti- femorale su corpo 0
cata strategia di controllo dell’attuatore idraulico. Il meccanismo

su cui si basa & schematizzato in Fig. 2, nella configurazione da ‘g
analizzare. Il corpo 0, sede delle due cerniere A e B e destinato ad
accogliere saldamente I'invaso femorale, e fisso in questo studio

(la coscia &€ immobilizzata). Sono assegnate le seguenti quantita:

AB=25mm, AC=120 mm, 6,=7°,6,=0.7rad/s, 6,.
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1. Ottenere numericamente velocita angolare dell’attuatore
idraulico (cilindro 2 + pistone 3) e velocita relativa di
scorrimento tra cilindro e pistone.

2. Verificare la correttezza dei segni delle velocita ottenute al
punto precedente mediante triangolo delle velocita. 7

3. Determinare i centri delle velocita di tutti i corpi, sia assoluti
che relativi.

\ 4. Ottenere I'’equazione di chiusura per le accelerazioni.

‘ Esercizio 2

Sul corpo 1 agiscono la sua forza peso, applicata in Gi (si assuma
che 1 sia 'unico corpo con massa non trascurabile) e la reazione N
esercitata dal suolo sul piede protesico: sono entrambe note.

Figura 1 L’equilibrio statico della gamba é affidato all’azione dell’attuatore
idraulico.

1. Determinare le forze esercitate dall’attuatore idraulico e la reazione del-
la cerniera A quando agisce soltanto la forza peso del corpo 1.

2. Determinare le forze esercitate dall’attuatore idraulico e la reazione della cer-
niera A quando agisce soltanto la reazione N.

3. Risolvere e riportare i diagrammi di corpo libero sovrapponendo gli effetti e
assumendom; = 3.5kge |N| =700 N.
4. Come alternativa all’applicazione del PSE si potrebbe anche risolvere rapida- Figura 2

mente il problema dopo aver ridotto forza peso e reazione del suolo al loro si-
stema equivalente minimo: determinare tale sistema.

Esercizio 3

Si determini il momento d’inerzia rispetto all’asse diagonale a del rettangolo omogeneo in figura, aven-
te densita p =0.004 kg/cmz2.
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Esercizio 1

La Figura 1 mostra una protesi attiva (Genium, Ottobock) inserimento invaso

. . PN . femorale su corpo 0
sviluppata per soggetti con amputazioni transfemorali e
dotata di una sofisticata strategia di controllo dell’attuatore @ l g
idraulico. Il meccanismo su cui si basa e schematizzato in B 7
Fig. 2, nella configurazione da analizzare. Il corpo 0, sede e
delle due cerniere A e B e destinato ad accogliere saldamen- B\ A Y

). . o . . N )

te I'invaso femorale, & fisso in questo studio (la coscia é @ -

immobilizzata). Sono assegnate le seguenti quantita:
AB=30mm, AC=125mm, 6, =5°, §,=—0.9rad/s, 6,.

1. Ottenere numericamente velocita angolare dell’at-
tuatore idraulico (cilindro 2 + pistone 3) e velocita
relativa di scorrimento tra cilindro e pistone.

2. Verificare la correttezza dei segni delle velocita ottenute \\
al punto precedente mediante triangolo delle velocita. \

3. Determinare i centri delle velocita di tutti i corpi, sia as- 5}
soluti che relativi. C l

4. Ottenere 'equazione di chiusura per le accelerazioni. G

Esercizio 2

Sul corpo 1 agiscono la sua forza peso, applicata in G1 (si as-

Figural suma che 1 sia I'unico corpo con massa non trascurabile) e .
la reazione N esercitata dal suolo sul piede protesico: sono
entrambe note. L’equilibrio statico della gamba e affidato
all’azione dell’attuatore idraulico.

1. Determinare le forze esercitate dall’attuatore idraulico e la reazione
della cerniera A quando agisce soltanto la forza peso del corpo 1.

2. Determinare le forze esercitate dall’attuatore idraulico e la reazione della

cerniera A quando agisce soltanto la reazione N. (
3. Risolvere e riportare i diagrammi di corpo libero sovrapponendo gli effetti N
e assumendo m; = 4.0 kg e [N|=800 N.
4. Come alternativa all’applicazione del PSE si potrebbe anche risolvere ra- Figura 2

pidamente il problema dopo aver ridotto forza peso e reazione del suolo
al loro sistema equivalente minimo: determinare tale sistema.

Esercizio 3

Si determini il momento d’inerzia rispetto all’asse diagonale a del rettangolo omogeneo in figura, aven-

te densita p =0.002 kg/cm?2. a
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Figura 1
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Esercizio 1

La Figura 1 mostra una protesi attiva (C-Leg, Ottobock) sviluppata
per soggetti con amputazioni transfemorali e dotata di una sofisti-
cata strategia di controllo dell’attuatore idraulico. Il meccanismo
su cui si basa e schematizzato in Fig. 2, nella configurazione da
analizzare. Il corpo 0, sede delle due cerniere A e B e destinato ad
accogliere saldamente I'invaso femorale, e fisso in questo studio
(la coscia € immobilizzata). Sono assegnate le seguenti quantita:

AB=25mm, AC=120 mm, 6,=7°,6,=0.7rad/s, 0, .

1. Ottenere numericamente velocita angolare dell’attuatore
idraulico (cilindro 2 + pistone 3) e velocita relativa di scorri-
mento tra cilindro e pistone.

2. Verificare la correttezza dei segni delle velocita ottenute al
punto precedente mediante triangolo delle velocita.
3. Determinare i centri delle velocita assoluti di tutti i corpi.

4. Ottenere 'equazione di chiusura per le accelerazioni.

Esercizio 2

Sul corpo 1 agiscono la sua forza peso, applicata in Gi (si assuma
che 1 sia 'unico corpo con massa non trascurabile) e la reazione N
esercitata dal suolo sul piede protesico: sono entrambe note.
L’equilibrio statico della gamba é affidato all’azione dell’attuatore
idraulico.

1. Determinare le forze esercitate dall’attuatore idraulico e la reazione della cer-

niera A quando agisce soltanto la forza peso del corpo 1.

2. Determinare le forze esercitate dall’attuatore idraulico e la reazione della cer-

niera A quando agisce soltanto la reazione N.

3. Risolvere e riportare i diagrammi di corpo libero sovrapponendo gli effetti e
assumendo m; = 3.5 kg e [N|=700 N.
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inserimento invaso
femorale su corpo 0

Figura 2
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4. Come alternativa all’applicazione del PSE si potrebbe anche risolvere rapidamente il problema do-
po aver ridotto forza peso e reazione del suolo al loro sistema equivalente minimo: determinare ta-

le sistema.
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