
In breve 

Coordinate dell’end-effector PE: 
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Il sistema è planare, ergo ci interessano solo le velocità traslazionali in x e y; ne segue che lo Jacobiano può 
calcolarsi indifferentemente come geometrico o analitico.  

Jacobiano dell’end-effector JE: 
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Coordinate di PB-PD: 
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Calcolo di λ: 
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Calcolo di Jλ: 
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Lavoro compiuto dalle coppie ai giunti dqdqdW tτττ =⋅=  

Lavoro compiuto dal muscolo λλλ fddfdfdW t
f ==⋅=  poiché f e dλ sono scalari. 

Per il principio dei lavori virtuali e ricordando che FJ t
E=τ segue: 

fJJFdqfJfddqJFdWdW tt
EE

t
f λλτ λ −=⇒==⇒=  

La funzione h cercata risulta dunque pari a ( ) tt
E JJqh λ
−=  


