
Chapter 1Analisi inematia diaelerazione per meanismiartiolati piani1.1 L'equazione di hiusura delle aelerazioniANALISI DI ACCELERAZIONEper e�ettuare l'analisi di aelerazione di un orpo de-vono essere noti:- le aelerazioni delle oordinate indipendenti;- la POSIZIONE dei membri (e�ettuata preedentementeon l'analisi inematia di posizione) e la VELOCITA' deimembri (e�ettuata preedentemente on l'analisi inemat-ia di veloità)Avendo a disposizione questi dati è possibile alolarel'aelerazione dei membri (aelerazione angolare e/o a-elerazione lineare)Riprendiamo l'equazione impostata nel apitolo preedente per quanto riguardal'analisi di veloità
J ẋ = −A q̇Si deriva rispetto al tempo

J̇ ẋ+ J ẍ = −Ȧ q̇ −A q̈1



E si espliitano le inognite del sistema, ioè le aeler-azioni inognite
ẍ = −J−1

(

A q̈ + Ȧ q̇ + J̇ ẋ
) (1.1)Alternativamente si giunge allo stesso risultato derivandodirettamente le equazioni vettoriali di hiusura di veloità

∑..

~zi = 0ESEMPIORipresndiamo lo stesso esempio introdotto nell'analisi di veloità
Erano già stati riavati a suo tempo, lo Jaobiano ed il sistema posto informa matriiale
J =

[

−z2 sin (ϕ2)− z3 sin (ϕ2 − δ) cos (ϕ2)
z2 cos (ϕ2) + z3 cos (ϕ2 − δ) sin (ϕ2)

]

, A =

{

−z1 sin (ϕ1)
z1 cos (ϕ1)

}

ẋ =

{

ϕ̇2

z̀2

}

, q̇ = ϕ̇1La soluzione è data dall'eq. (1.1) dove i termini mananti sono
J̇ =

[

−ż2 sin (ϕ2)− z2 cos (ϕ2) ϕ̇2 − z3 cos (ϕ2 − δ) ϕ̇2 − sin (ϕ2) ϕ̇2

ż2 cos (ϕ2)− z2 sin (ϕ2) ϕ̇2 − z3 sin (ϕ2 − δ) ϕ̇2 cos (ϕ2) ϕ̇2

]

Ȧ =

{

−z1 cos (ϕ1)
−z1 sin (ϕ1)

}

ϕ1Notare he:- L'analisi di aelerazione si ridue ad un problemaLINEARE;- Deve sempre essere preeduto dall'analisi di posizionee veloità; 2



1.1.0.1 Determinazione dell'aelerazione di un punto generio delmeanismoE�ettuata l'analisi di veloità si può alolare l'aelerazionedi un qualsiasi punto del meanismo.La veloità del punto è
Ṗ =

[

cos (ϕ1) −z1 sin (ϕ1)
sin (ϕ1) z1 cos (ϕ1)

]{

z̀1
ϕ̇1

}

+ . . .+

+ . . .+

[

cos (ϕk) −zk sin (ϕk)
sin (ϕk) zk cos (ϕk)

]{

z̀k
ϕ̇k

}Si DERIVA per alolare l'aelerazione assoluta delpunto
P̈ =

k
∑

i=1

[

− sin (ϕi) ϕ̇i −z̀i sin (ϕi)− zi cos (ϕi) ϕ̇i

cos (ϕi) ϕ̇i −z̀i cos (ϕi)− zi sin (ϕi) ϕ̇i

]{

z̀i
ϕ̇i

}

+

[

cos (ϕi) −zi sin (ϕi)
sin (ϕi) zi cos (ϕi)

]{

z̈i
ϕ̈i

}Notare he:- {

żi
ϕ̇i

} sono stati alolati on l'analisi di veloità; al-uni di loro hanno valore nullo;- {

z̈i
ϕ̈i

}sono stati alolati on l'analisi di aelerazione;aluni di loro hanno valore nullo;- ϕ1,z1,...,ϕk,zk sono stati alolati on l'analisi inematiadi posizione;
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