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1. Cinematica Punti Punti
la  Conriferimento alla Figura 1, individuare il sistema di riferimento dell’avam-
braccio (CSrm) nel sistema di laboratorio CS, tale che:
1. O coincidente con il baricentro dei marker RWRA, RWRB e RELB;
2. Asse x diretto da Ofarm verso RELB; 4
3. piano xz definito dai marker RWRA, RWRB e RELB;
4. Yysrm entrante nel foglio.
Si disegni il sistema di riferimento ottenuto e se ne scriva in forma vettoriale
la matrice di posa.
1b  Considerando quanto ricavato nel punto 1a e la Figura 1, si definisca il JCS di
polso sapendo che I'ordine delle rotazioni e il seguente:
1. Flesso/Estensione
2. Deviazione Ulnare/Radiale (Abduzione/adduzione) 3
3. Prono/Supinazione (Rotazione interna/esterna)
Motivare la risposta e dire quale € la sequenza di Eulero/Cardano relativa.
Indicare le rotazioni positive per ogni piano.
1c  Calcolare la matrice di trasformazione H(a) tale per cui ™3™ = H(o)d, 3
corrispondente alla sequenza di Eulero/Cardano scelta in precedenza.
1d  Dalla Figura 2, si calcoli il momento amm (Nm) agente sul marker RSHO nel
sistema di riferimento CSarm, dovuto alla forza F sapendo che:
e |F|=50N;
e L;=100 mm; 4
e L,=260 mm;
e [3=270mm;
Totale 14
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2. Teoria Punti Punti
max
2a  Disegnare e descrivere una cella di carico a colonna con 2 estensimetri e cal- 4
colarne la sensibilita.
2b  Descrivere, anche con i passaggi, il metodo del Least Square Fitting. 6
Totale 10
3. Programmazione in ambiente Matlab: Punti Punti
3a  Datalamatrice A, indicare quanto vale B:
1 2 3
A=13 4 5|;
5 6 7 2
B = mean(4);
A. [3;4;5] B. [3,4,5]
C. [2;4;6] D. [2,4,6]
3b  Dato il seguente codice, qual € la dimensione di D?
A=rand (2, 3) ;
B=rand (3,4) ;
C=rand(7,2);
D=cat (1,A,B',C(3:5,:)")"'; 2
A. 2x8 B. 7x3
C. 3x8 D. 3x7
3c Sia a una matrice, cosa sara a_m?
a m=sqrt (sum(a.”"2,2));
A. Un vettore riga. B. Un vettore colonna. )
C. Una matrice. D. Nessuna delle precedenti
Totale 6
Totale generale 30
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