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SOMMARIO ESTESO

La presente nota riguarda la possibilita di realizzare dei quadrilateri articolati piani
pieghevoli (folding) a partire da una catena cinematica chiusa RRR, ossia da una
catena cinematica senza mobilita formata da tre membri binari e tre coppie rotoidali.

Seguendo la formulazione di Grashof [1], in [2] si dimostra che un quadrilatero
articolato pud assumere una configurazione in cui tutti i membri sono allineati (cio¢ ¢
folding) se e solo se ¢ soddisfatta la condizione limite del criterio di Grashof, ossia se
vale la:

s+tl=p+gq (1)

in cui s indica la lunghezza del membro piu corto, / quella del membro piu lungo e p
e ¢g le lunghezze intermedie. La configurazione in cui tutti i membri del mecca-nismo
si allineano viene denominata change point ¢ il meccanismo ¢ definito change-point
mechanism [1-3], o appartenente alla categoria dei folding linkages (meccanismi
“pieghevoli”) [4,5].

Si consideri ora una catena cinematica chiusa costituita da tre membri binari e tre
coppie rotoidali, ossia una catena cinematica triangolare, ¢ si voglia determinare in quale
punto di ogni lato del triangolo si debba collocare 1’asse di una quarta coppia rotoidale in
modo da ottenere un quadrilatero articolato folding.

Si pud dimostrare che una soluzione del problema & costituita dai tre punti di
tangenza (7, Tp T.) dei tre lati con la circonferenza inscritta nel triangolo, vedi
Figura 1(a). In altri termini, se si colloca I’asse della quarta coppia rotoidale in uno
qualunque dei punti di tangenza T e si assume come telaio del quadrilatero ar-ticolato
un’asta qualsiasi, si ottiene sempre un quadrilatero folding. Nel quadrilatero ottenuto il
lato piu corto ¢ sempre opposto al lato piu lungo e al change point si avra
sovrapposizione, secondo la terminologia di Grashof, nelle due coppie di aste adiacenti (s,
p) el g).

Una ulteriore soluzione ¢ inoltre costituita dai tre punti (£,, P, P.) di Figura 1(b), che
non sono altro che i punti di tangenza dei lati del triangolo con le rispettive
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Figura 1. Catena RRR: le posizioni in cui collocare la quarta coppia rotoidale per
ottenere un quadrilatero folding sono i tre punti di tangenza (T, Tp, T¢) dei tre lati con
la circonferenza inscritta nel triangolo, oppure i tre punti (Pg, Pp, Pc) di tangenza dei lati

del triangolo con le rispettive circonferenze exscritte.

circonferenze exscritte. In altre parole, se si colloca 1’asse della quarta coppia rotoidale in
uno qualunque dei punti P e si assume come telaio del quadrilatero articolato un’asta
qualsiasi, si ottiene sempre un quadrilatero folding. In tale quadrilatero il lato piu corto ¢
sempre adiacente al lato piu lungo, e al change point si avra distensione nelle due
coppie di aste adiacenti (s, /) e (p, q).

Se si esaminano tutti i casi in cui si puo collocare la quarta coppia rotoidale in uno
dei punti di tangenza 7 o P, a seconda del membro che viene assunto a telaio si
distingueranno 24 situazioni (4 per ciascuno dei 6 punti di tangenza).

Nel caso piu generale in cui il triangolo di partenza non sia né isoscele né equi-
latero, se tra i 24 casi si eliminano quelli ripetuti restano 12 diversi quadrilateri
folding, ciascuno dei quali pud assumere una sola configurazione change point. Si pud
facilmente verificare che si tratta di 12 casi tra i 19 menzionati in [5], cioé dei 12
quadrilateri folding in grado di assumere una sola configurazione change point, cio¢
quelli che differiscono dai 7 che comprendono il parallelogramma articolato (con 2
casi), il Kite (con 4 casi) o il rombo (un solo caso), tutti ¢ 7 in grado di assumere piu di
una configurazione change point.
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