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SISTEMI ARTICOLATI - ESERCIZIO 1 – Generazione di movimenti (3 posizioni) 

 

Progettare un q.a. per trasferire scatole dal nastro  convogliatore 1 al nastro 2 

DATI:  
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i
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



  

  
   

2

3
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



 
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Scelti ad arbitrio: 
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



 

 
      

2

3

* 40

* 73





 

 
 

Si calcoli il modulo e la fase di W,Z,W*,Z*. Si disegni inoltre il quadrilatero articolato nelle tre 

posizioni desiderate 
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TRACCIA DI SOLUZIONE - Suggerimenti per programma in Matlab: 

1) inizializzare le variabili: 
g_2_r=pi/180;  %traforma gradi in radianti 
alfa(2)=22*g_2_r; 
alfa(3)=68*g_2_r; 
delta(2)= 

... 

2) definire la matrice A_SX 

3) definire la matrice B 

risolvere il sistema lineare: X_SX=A_SX\B; 

4) calcolare il modulo di W e Z (usa il comando abs) 

5) calcolare la fase di W e Z (usa il comando angle e poi trasforma in gradi) 

usa fprintf per mostrare a video i risultati di modulo e fase – fprintf('modulo di W:     %0.3f 
\n',abs(X_SX(1))); 

6) ripeti i punti 1-5 per il lato dx 

7) Disegnare il quadrilatero articolato ottenuto nelle tre posizioni 
%%%PLOT DEI RISULTATI%%%%%%%%%%%%%%%%% 
figure('position',[100 100 600 600]) 
hold on 
for j=1:3 
    W=X_SX(1)*exp(i*beta(j)); %da notare che quando k=1 beta(1)=0 
    Wstar=X_DX(1)*exp(i*betastar(j)); 
    Z=X_SX(2)*exp(i*alfa(j)); 
    Zstar=X_DX(2)*exp(i*alfa(j)); 
    AB=Z-Zstar; %è il segmento di biella 
    A0B0=W+AB-Wstar;  %è il telaio 
    %disegno per punti il quandrilatero 
    A0x=0; 
    A0y=0; 
    B0x=real(A0B0); 
    B0y=imag(A0B0); 
    Ajx=real(W); 
    Ajy=imag(W); 
    Pjx=real(W+Z); 
    Pjy=imag(W+Z); 
    Bjx=real(A0B0+Wstar); 
    Bjy=imag(A0B0+Wstar); 

     
    plot([A0x,B0x],[A0y,B0y],'k','linewidth',[2]); 
    plot([A0x,Ajx],[A0y,Ajy],'r','linewidth',[2]); 
    plot([Ajx,Pjx],[Ajy,Pjy],'g','linewidth',[2]); 
    plot([Ajx,Bjx],[Ajy,Bjy],'g','linewidth',[2]); 
    plot([B0x,Bjx],[B0y,Bjy],'m','linewidth',[2]); 
    plot([Bjx,Pjx],[Bjy,Pjy],'g','linewidth',[2]); 
    patch([Ajx,Bjx,Pjx],[Ajy,Bjy,Pjy],'g') 
    plot(Pjx,Pjy,'o','linewidth',[3]); 
    grid on 
    axis([-10 25 -10 25])   
end 
hold off 

 

 



SISTEMI ARTICOLATI - ESERCIZIO 3 – Generazione di traiettorie per 3 punti di 

precisione 

 

Progettare un q.a. in cui un punto di biella descriva una traiettoria ellittica passante per 3 punti di 

precisione. 

 

DATI  
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3
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i
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
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;    

2

3
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


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Scelti ad arbitrio: 

 

2

3

6

37





  

 
    

 

Si calcoli, il modulo e la fase di W, Z, W*, Z*. Si disegni inoltre il quadrilatero articolato nelle tre 

posizioni desiderate. 

 

 
 

 

La traccia di soluzione non viene fornita poiché analoga all’esercizio di guida di corpo rigido. 
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SISTEMI ARTICOLATI - ESERCIZIO 2 – Generazione di funzioni (3 posizioni) 

 

Progettare un meccanismo per movimentare schienale e poggiapiedi della poltrona in figura. 

 

DATI del primo quadrilatero 

2

3

50

75





 

 
      

2

3

* 22.5

* 45





 

 
 

Scelti ad arbitrio: 

2

3

7
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



 

 
;   * 0W i  ; 

DATI del secondo quadrilatero 

 

2

3

22.5

45





 

 
      

2

3

* 40

* 70





 

 
 

Scelti ad arbitrio: 

2

3

8

13





 

 
;   * 0W i  ; 

 

Si calcoli, per ognuno dei due q.a. il modulo e la fase di W e AB(segmento di biella). Si disegnino 

inoltre i quadrilateri articolati nelle tre posizioni desiderate. 

 

 
Occorre che il primo quadrilatero(regolatore dello schienale) per una rotazione di 22.5° e 45° del 

“control arm” sposti lo schienale di 50° e 75° rispettivamente. 

Occorre che il secondo quadrilatero(regolatore del poggiapiedi) per una rotazione di 22.5° e 45° del 

“control arm” sposti il poggiapiedi di 40° e 70°. 
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TRACCIA DI SOLUZIONE per il quadrilatero 1- Suggerimenti per programma in Matlab: 

 

1) inizializzare le variabili: 
g_2_r=pi/180;  %traforma gradi in radianti 
beta(2)= 
betastar(2)= 

… 

alfa(2) 
Wstar_scelto=-i; 
delta(2)=Wstar_scelto*(exp(i*betastar(2))-1); 

… 

2) definire la matrice A (mediante i coefficienti a,b,c,d, 

3) definire la matrice B 

risolvere il sistema lineare: X=A\B; 

4) calcolare il modulo di W e AB (usa il comando abs) 

5) calcolare la fase di W e AB (usa il comando angle e poi trasforma in gradi) 

usa fprintf per mostrare a video i risultati di modulo e fase – fprintf('modulo di 
AB:     %0.3f \n',abs(X(2))); 

 

6) Disegnare il quadrilatero articolato ottenuto nelle tre posizioni 
%%%PLOT DEI RISULTATI%%%%%%%%%%%%%%%%% 

  
figure('position',[100 100 600 600]) 
hold on 
for j=1:3 
    W=X(1)*exp(i*beta(j)); %da notare che quando k=1 beta(1)=0 
    Wstar=Wstar_scelto*exp(i*betastar(j)); 
    AB=X(2)*exp(i*alfa(j)); 
    A0B0=W+AB-Wstar;  %è il telaio 
    %disegno per punti il quandrilatero 
    A0x=0; 
    A0y=0; 
    B0x=real(A0B0); 
    B0y=imag(A0B0); 
    Ajx=real(W); 
    Ajy=imag(W); 
    Bjx=real(W+AB); 
    Bjy=imag(W+AB); 

    

     
    plot([A0x,B0x],[A0y,B0y],'k','linewidth',[2]); 
    plot([A0x,Ajx],[A0y,Ajy],'r','linewidth',[2]); 
    plot([Ajx,Bjx],[Ajy,Bjy],'g','linewidth',[2]); 
    plot([B0x,Bjx],[B0y,Bjy],'m','linewidth',[2]); 

   
    grid on 
%     axis([-0.5 4 -3.5 1])   
end 
hold off 

 

7) Ripeti per il secondo quadrilatero 

 

Cosa accade ai quadrilateri articolati se la scelta arbitraria di W* si riduce del 50% in modulo? 
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Esempio di RISULTATI 
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How to use and interpret the Coupler Curve and Centrode 

Atlas 

In order to view the images, your browser must be able to interpret frames, and you will have to 

have Adobe Acrobat Reader installed on your computer. It is available for free download .  

Once you have Acrobat working properly on your machine, the atlas page should work properly. 

You may peruse the images by varying the parameters in the left frame by obvious means. In order 

to obtain the best possible scale for your image in the right hand frame, I suggest that you go to 

Acrobat in a separate window, and excecute the following: File--> Preferences--> General--> 

Default Magnification--> Fit Page. Once you have a set of curves which appears interesting, you 

may zoom in or out using the soft buttons provided within your browser by Acrobat.  

Each image has lines and curves of several different colors. Below is an explanation of the meaning 

of these colors as well as the four-bar linkage 

parameters which determine the shapes of the 

curves.  

The image shown here is a four-bar 

mechanism with parameters labeled. The two 

double (concentric) circles represent pin joints 

located on a fixed link. This ground link is 

labelled d. Links a (the input link) and c (the 

output link) pivot about these pin joints. In 

turn, the coupler link (the blue triangle) is 

pinned to link a at A and to link c at B. The 

coupler point P is located at some interesting 

position on the coupler link. As link a is 

rotated, the coupler point will trace out a 

special path called the coupler curve.  

The following parameters are necessary to determine a unique four-bar mechanism coupler curve: 

the lengths a, b, c, d, and BP; and the angle gamma which line segment BP forms with line segment 

AB. In order to pack more information on each image, several values of BP are shown on each 

graph. In the atlas, they are all indicated by small black circles on the edge of the coupler triangle, 

all originally located along the x-axis.  

To further reduce the number of images necessary, the value of a is set to 1 cm on all graphs. To 

obtain results for a different length a, simply scale the whole graph.  

If the double circles represent fixed pivots, why are they shown in different positions on various 

pages of the atlas? For the purpose of easy comparison, the various coupler points in the 

mechanism's starting position are always plotted along the x-axis. The rest of the mechanism is 

rotated enough to be plotted in a congruent starting position.  

The colors' meanings are below.  

  

The red lines are coupler curves.  

 

Four-bar mechanism (not to scale) 

http://www.adobe.com/


  

The yellow line is the path of point A (it may not make a full rotation).  

  

The green line is the fixed centrode.  

  

The magenta line is the moving centrode. It is an imaginary curve which describes the 

motion of the coupler in a meaningful way. As the moving centrode rolls on the fixed 

centrode, it moves with the same motion as the coupler link. Thus, the moving centrode 

could be considered to be fixed to the coupler.  

Each dash in the curves mentioned above represents 5
o
 of rotation of line a, as does each of the gaps 

between the dashes.  

Return to Four-bar Coupler Curve and Centrode Atlas main page.  

If you beleive there are major omissions of information on this page you may contact: 
thompson@cedarville.edu  

 

 

 

http://www.cedarville.edu/cf/engineering/kinematics/ccapdf/fccca.htm  

http://www.cedarville.edu/cf/engineering/kinematics/ccapdf/fccca.htm
mailto:thompson@cedarville.edu
http://www.cedarville.edu/cf/engineering/kinematics/ccapdf/fccca.htm
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