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Il meccanismo in questione ¢ utilizzato da
Theo Jansen per il movimento delle sue
sculture cinetiche.
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B
Calcolo dei gradi di liberta del B
meccanismo: A
D
TII n =3(m-1)-2C —-C, o) c C
6 m =8 ’ C 0
Cl =10
C2 =0
C
YIII 9
F
n=38-1)-2-10 =1
8 E
. E F
Il meccanismo ha 1 grado di liberta. La coordinata libera e
I'angolo della manovella, nonché il membro 2. Posso
individuare 3 maglie, i membri 7 e 8 sono corpi rigidi.
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cosq coSQ, COSP3 cosy
a, + a, —ay + a, =0
seng seng, " seng; seny
T, cosq
{ } = a, { } Grandezze ricavate:
Y4 seng

Y

Lo +a3” —ay”
2 . LCA . a3

c:[\\ECA Lea= \/(3702 —x %)+ (Y —ya?) {xB} = {xc} + a4 {COSd)B}

S e Yp Yo seng,
0 T 4 tan (yA yc)
C Ty — T

Ip — Ty
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Grandezze ricavate:

L.2+a?—a,’
¢5:¢CA+COSI( CA 5% 4)

A 2 - LCA . CL5
aIE\\i’Ci 7 Loy = \/(:1302 — :CA2> + (?JCQ — yA2) {:CE} B {:CC} ra {COS¢5}
\ﬁ_ Ye Yo ° seng:
O a;

C = tan~! (—yA — yc) _
Pca T4 — Te by = tan”! (ZJE Z/A)
Tp —Tp
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Cbﬁ = ¢3 —90°
B
Lpp = \/(%}2 - 3’1)2) + (Z‘lEz - yD2)
{xD} {xc} n {cos%}
— a
é f/)~ YUp Yo 6 sengg y = s (LED2 -4 a92 o a82>
C - L 1 Yp Yp
¢r = tan Ip—T Yp — Yg
. D ¢ED = tan_l (—)
Tp—Tg
P10 = @9 +90° o = b — - %
9 ED — 7 z,
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Derivo I'equazione di maglia:
—senqgy —seng . —sengs) -
al{ }q+a2 by —ay ¢, =0
cosq coSQ, COSP4 ‘

Definisco matrice Jacobiana e vettore dei termini noti:

7 _ [—aQSenqbQ a3sen¢3] A {—alsenq}

A9COSPy  —Q3COSP4 a;C0Sq
Grandezze ottenute:

Calcolo rapporti di velocita: Q52 {wg} )
. . q
(—aysen (¢g + q)) o W3

) aysen (¢, — ¢3)

{w3} = A= aysen (¢, + q) T —sengs) -
(- )

vV

L azsen (¢y — ¢3) )
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Derivo I'equazione di maglia:
—senqgy —seng,) - —sengs) -
a q +ay Gy — 5 ¢5 =0
cosq coSQ, cOS Qs
Definisco matrice Jacobiana e vettore dei termini noti:

s [—a4sengb4 a586n¢5} A {—a13€RQ}

a,co8¢,  —ascosPs

Calcolo rapporti di velocita:
(—aysen (o5 + g)

) R a,sen (¢q — Ps)
{ }_ JA= S asen (¢, + q) >

\ A5S€EN (g — @5)

Grandezze ottenute:

o\ _ [
{gbi} B {’wza} !
b o ool
i cos;




DIPARTIMENTO
DI INGEGNERIA
INDUSTRIALE

ANALISI CINEMATICA DI VELOCITA’

Derivo I'equazione di maglia:

—senos . —sengq) - —sengg) -
S CEEET S CRES g ERS

Definisco matrice Jacobiana e vettore dei termini noti:

7 - [—agsenqbg

—agSengq
agCoS g

AyCOSPq

Calcolo rapporti di velocita:

(asagwssen (@5 + ¢g) — agagwgsen (P + ¢g)

{wS} _ agagsen (pg — ¢g)
Wy asagwssen (¢ + ¢g) — agweagsen (Gg + ¢g)

\ agagsen (¢g — Pg)

4 — {—a5fw5senq§5 + agwgsendyg
A5 W5COSPs — AgWgCOSPg

\

—senagy

}w6q
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Grandezze ottenute:

¢58 W .

qﬁq} B {wg} !
it~ Lo
Y Yg ’

7o F

N
N

—sen¢9} %

COSQyq



[S]®)]
o/ll omeeaems  ANJAL S| CINEMATICA DI VELOCITA’ 3

B Qg = P3 —> Wg = Wy

W2
W3
1r w,
w5
st WB
—sengyg ¢ osr e B - W
" L cosgy
0 T . it
= \ - =
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g = P19 —> Wiy = Wy

®19 = W1pq
15

x.G} {xE} {_Sen¢lo} .
. — . — Qg ¢10 - v pon o pres p o
{3/(; Yk cos Py q[]

Rapporti di velocita per una rotazione completa della manovella
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Rapporti di accelerazione per una rotazione completa della manovella
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Angoli per una rotazione completa della manovella

Simulazione del meccanismo
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Velocita punto G per una rotazione completa della manovella Traiettoria punto G
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