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Cinematica – Ruota fissa su telaio

• Variabili cinematiche e 
riferimenti utilizzati
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Cinematica – Ruota fissa su telaio

Il modello rappresenta il telaio di robot 
mobile con una generica ruota non 
sterzante, ma attuata, collocata in 
posizione assegnata e orientata di un 
angolo assegnato.

La cinematica descrive i vincoli tra la 
velocità della ruota e la velocità angolare 
del telaio intorno al suo asse di rotazione

,  α β costanti

( )0  dc dsα α=d
T

costante

( )0  x yv v=v
T

velocità lineare 
della ruota nel punto 
di contatto al suolo

( )0  r rx ryω ω=
T

velocità angolare 
della ruota 

ω

( )0  m mx myω ω=
T

velocità angolare 
del robot 

ω
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Vincoli cinematici

Ipotesi
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Vincoli:
la velocità tangenziale del punto di contatto della ruota, 
dovuto alla rotazione del robot mobile intorno al suo 
centro deve uguagliare la velocità di avanzamento della 
ruota per evitare strisciamenti

Nel riferimento della ruota avremo
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Centro di istantanea rotazione

se esiste un centro di istantanea rotazione, il 
moto senza strisciamento delle ruote è possibile
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Centro di istantanea rotazione

se non esiste un centro di istantanea rotazione, il moto 
senza strisciamento delle ruote non è possibile



Basilio Bona – DAUIN – Politecnico di TorinoAA 2006/07 003/6

R
O

B
O

TI
C

A
 –

0
1

C
FI

D
V

 0
2

C
FI

C
Y

Rover a ruote differenziali

Ruota destra (non sterzante, attuata)

Ruota sinistra (non sterzante, attuata)

Appoggio passivo
a minimo attrito
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Rover a ruote differenziali

mi

mj

mk

Ruota sinistra

Ruota destra
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Cinematica di rover a ruote differenziali
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centro di
rotazione istantanea
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Cinematica di robot a ruote differenziali

0R0R

mR

centro di
rotazione istantanea
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Rover a ruote differenziali

lv

rv
mv

centro di rotazione istantanea

iC

iρ
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Rover a ruote differenziali

lv

rv

mv

iC
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Rover a ruote differenziali

iC

Δt

θ

θΔ
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iC

Δt

θ

θΔ

0i

0j

0k

0R
( )0 1m k −t

( )i kc

( ) ( )i mk kρ− j

( ) ( )1i mk kρ −j

Rover a ruote differenziali
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iC

( )s kΔ
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AB

θΔ

2
θΔ

Rover a ruote differenziali
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0i

0j

0k

0R 0k =

1k =

2k =

k N=

Cinematica inversa

Quali comandi al rover?
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ASC Rover
sΔrefsΔInverse

Kinematics

refΔp

ASC=Axes Servo Control

Direct
Kinematics

pe sePath
Planner

Task

Motion
Controller
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A

B

Ostacoli
fissi

Ostacoli
mobili

Vincoli
accelerazione

Vincoli
velocità

Path Planner
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Posa iniziale

Posa finale

Cammino A

Cammino B

A

B

Path Planner
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Posa iniziale

Posa finale

mossa 2

mossa 1

mossa 3

A

B

Path Planner


