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Atlante di Artobolewsky LW

Classificazione con esempi
Parte Seconda

Meccanismi con più membri (n>2) - LW

1. M. 4 membri uso generale (539 - 581) 4L

Meccanismi con più membri (n>2) - LW

1. M. 4 membri uso generale (539 - 581) 4L

2. M. 5 membri uso generale (582 - 589) 5L
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Meccanismi con più membri (n>2) - LW

1. M. 4 membri uso generale (539 - 581) 4L

2. M. 5 membri uso generale (582 - 589) 5L

3. M. 6 membri uso generale (590 - 608) 6L

Meccanismi con più membri (n>2) - LW

1. M. 4 membri uso generale (539 - 581) 4L

2. M. 5 membri uso generale (582 - 589) 5L

3. M. 6 membri uso generale (590 - 608) 6L

4. M. membri multipli uso gen. (609 - 622) ML
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Meccanismi con più membri (n>2) - LW

1. M. 4 membri uso generale (539 - 581) 4L

2. M. 5 membri uso generale (582 - 589) 5L

3. M. 6 membri uso generale (590 - 608) 6L

4. M. membri multipli uso gen. (609 - 622) ML

5. M. parallelogramma  (623-640) PC

Meccanismi con più membri (n>2) - LW

1. M. 4 membri uso generale (539 - 581) 4L

2. M. 5 membri uso generale (582 - 589) 5L

3. M. 6 membri uso generale (590 - 608) 6L

4. M. membri multipli uso gen. (609 - 622) ML

5. M. manovella-parallele  (623-640) PC

6. M. antiparallelogramma (641-643) CC
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Meccanismi con più membri (n>2) - LW

1. M. 4 membri uso generale (539 - 581) 4L

2. M. 5 membri uso generale (582 - 589) 5L

3. M. 6 membri uso generale (590 - 608) 6L

4. M. membri multipli uso gen. (609 - 622) ML

5. M. parallelogrammi  (623-640) PC

6. M. antiparallelogrammi (641-643) CC

7. M. guide ed inversori (644-740) GI

Meccanismi nei quali alcuni punti si corrispondono in una 

trasformazione di inversione.

Sono studiati per il tracciamento di traiettorie esattamente 

definite (esempio: traiettorie rettilinee)

Inversori  - Teoria
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Definizione di inversione:dato un polo O ed una circonferenza C, di raggio c 
e centro O, detta fondamentale o di inversione, si definisce inversione 
circolare di raggio c e polo O la trasformazione che fa corrispondere ad un 
generico punto P del piano un punto P’ tale per cui:

OP . OP’ = c2
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è possibile invertire interi luoghi di punti o 

regioni; 

data una curva è possibile costruire il 

luogo dei punti inversi dei punti della 

curva stessa

Inversione di figure piane

una circonferenza Q, di raggio q e centro Q, 

ha come figura inversa 

un’altra circonferenza S, di raggio se centro 
S, 

che ha centro Ssulla retta OQ

e 

che passa per i punti di intersezione tra Q e C
(reali o immaginari)

Primo esempio
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Inversione di polo 
O e raggio c della 
circonferenza Q. La 
figura inversa è la 
circonferenza S con 
centro Ssulla 
congiungente OQ.

Dimostrazione (analitica)
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Se la circonferenzaQ,di raggio q e centro Q, passa per il 
centro O del polo della trasformazione,

Allora essa ha come figura inversa una circonferenzaS, che 
degenera in una retta (raggio s infinito e centro S all’infinito) 

che continua a passare per i punti di intersezione traQ e C

(reali o immaginari)

Secondo esempio
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Notare che la 
retta S è 
perpendicolare 
alla 
congiungente i 
due centri OQ
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Dimostrazione per una coppia di circonferenze generiche C e Q
per le quali Q passa per il centro O di C.
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è un meccanismo che realizza “meccanicamente” una 

trasformazione di inversione

tale meccanismo è basato sulle proprietà 

dell’antiparallelogramma articolato

Parallelogramma

oA

A

Antiparallelogramma

ABo

B
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B A

Inversore di Hart
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Ponendo c pari alla radice della costante ρ(1-ρ)(a2-b2) si 
ottiene una inversione di poloO e raggio c
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Per realizzare un meccanismo che implementa tale funzione si 
può ricorrere ad un antiparallelogramma articolato che faccia 

percorrere al punto M una circonferenza che passi per O.

Il punto M’ descriverà una traiettoria rettilinea ortogonale al 
diametro  (passante per O) di tale circonferenza.
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Esempio di una possibile soluzione

si basa sulle proprietà del parallelogramma articolato, montato 

su una struttura a cella di inversione avente sei membri e 5 

cerniere di cui due doppie

la traiettoria rettilinea si ottiene imponendo 

“meccanicamente” ad un punto P una traiettoria circolare 

passante per il polo O dell’inversione

Inversore di Peaucellier
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se b e a fossero lunghezze di aste allora il prodotto di OPper OP’
sarebbe costante, realizzando una inversione di polo O e raggio:

2222' abdOROPOP −=−=⋅

2' cOPOP =⋅22 abc −=
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basta ora imporre che P si muova su una circonferenza 
passante per O
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Esempio di una possibile soluzione Inversori approssimati

� Derivano da meccanismi semplici ma che 
risolvono il problema solo nell’intorno di un 
punto.
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