
Compito di Meccanica dei Robot – 24 Luglio 2012

1) Un corpo rigido a forma di parallelepipedo è sospeso elasticamente al telaio come rappresentato in Figura 1.
L’obiettivo di questo esercizio è studiarne la dinamica (linearizzata) nell’intorno della configurazione di riferi-
mento, ossia per “piccoli” spostamenti/rotazioni. Si consideri che nella configurazione rappresentata le molle
lineari, tutte di costante elastica k, siano a riposo e si trascurino le azioni gravitazionali.

Note la massa m, il tensore d’inerzia baricentrico e principale d’inerzia lJOl
, e le dimensioni 2l, 2l e 2h dei lati

del parallelepipedo, si risponda ai seguenti quesiti:

(i) si introduca una parametrizzazione (comoda per la successiva linearizzazione) per esprimere la configurazione
del blocco; nell’ipotesi di voler ottenere delle equazioni dinamiche valide nell’intorno della configurazione di
Figura: (ii) si esprimano i termini inerziali; (iiia) si esprimano le forze elastiche, (iiib) si discuta la stabilità
dell’equilibrio nella configurazione di Figura; (iv) si esprima il contributo alle forze generalizzate dei due carichi
inseguitori F1(t) ed F2(t) applicati, rispettivamente, in P1 e P2 ed in direzione P1G e P2E; (v) come cambiano le
equazioni del moto nel caso in cui si rimuovano le ipotesi di piccoli spostamenti e si voglia studiare la dinamica
“in grande”?
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Figura 1: Corpo rigido sospeso elasticamente.

2) Si illustri e discuta l’utilizzo della decomposizione ai valori singolari (SVD) di una matrice per la valutazione
della manipolabilità cinematica ed in forza di un manipolatore seriale.










