Chapter 1

Analisi cinematica di
accelerazione per meccanismi
articolati piani

1.1 L’equazione di chiusura delle accelerazioni

ANALIST DI ACCELERAZIONE

per effettuare ’analisi di accelerazione di un corpo de-
vono essere noti:

- le accelerazioni delle coordinate indipendenti;

- 1la POSIZIONE dei membri (effettuata precedentemente
con ’analisi cinematica di posizione) e la VELOCITA’ dei
membri (effettuata precedentemente con ’analisi cinemat-
ica di velocita)

Avendo a disposizione questi dati & possibile calcolare
'accelerazione dei membri (accelerazione angolare e/o ac-

celerazione lineare)
Riprendiamo ’equazione impostata nel capitolo precedente per quanto riguarda
I’analisi di velocita

Ji=—-Aq
Si deriva rispetto al tempo

Ji+Ji=—-Ag—Aq
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E si esplicitano le incognite del sistema, cioé le acceler-
azlonl mcognite

i:—J*l(Aq+Aq+j:L~) (1.1)

Alternativamente si giunge allo stesso risultato derivando
direttamente le equazioni vettoriali di chiusura di velocita

Zz- =0
ESEMPIO

Ripresndiamo lo stesso esempio introdotto nell’analisi di velocita

Erano gia stati ricavati a suo tempo, lo Jacobiano ed il sistema posto in
forma matriciale

g | = sin (p2) — zzsin (¢2 — ) cos (p2) N B sin (¢1)
29 cos (¢2) + z3cos (p2 —6)  sin(p2) |’ z1 cos (1)
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T = 22 qd = $1

La soluzione ¢ data dall’eq. (1.1) dove i termini mancanti sono

j_ | —7sin (p2) — 22 cos (2) P2 — z3cos (w2 — 0) Y2 —sin (v2) P2
2'2 COS ((PQ) — Z2 sin (QOQ) gbg — Z3 sin ((p2 — 5) gbg COS ((PQ) (,bg

a-{ e e
Notare che:
- L’analisi di accelerazione si riduce ad un problema
LINEARE;
- Deve sempre essere preceduto dall’analisi di posizione
e velocita;



1.1.0.1 Determinazione dell’accelerazione di un punto generico del
meccanismo
Effettuata ’analisi di velocita si puo calcolare I’accelerazione

di un qualsiasi punto del meccanismo.
La velocita del punto &

b { cos (¢1) Z1Sin(¢1)]{ 1 }+...+

sin (gﬁl) Z1 COS (gﬁl) (,bl

+.._+|:COS(901€) —zksin(@k)]{ s, }

sin (px) 2k cos (px) Dk

Si DERIVA per calcolare ’accelerazione assoluta del
punto

p:z’“:[ —sin(p;) @i —2isin (i) — 2 cos (9;) @i ] { % }+

S| cos(pi) i —Eicos (i) — zisin (@) 4 Pi
{cos (pi) —z;sin (i) ]{ Z; }
sin (i) 2 cos (¢;) Pi
Notare che:

Zi

- { (p } sono stati calcolati con I’analisi di velocita; al-
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cuni di loro hanno valore nullo;

- { zi }sono stati calcolati con I'analisi di accelerazione;

7
alcuni di loro hanno valore nullo;
- o1,21,...,08, 2 SONO stati calcolati con ’analisi cinematica,
di posizione;



