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Alimentazione dei pezzi

=1 pezzi da afferrare devono essere presentati in posizione
nota

oppure

= Il manipolatore deve avere sensori per determinare la
posizione dei pezzi

30-01-2004 © 2003-2004 Riccardo Cassinis. All rights reserved 1



Robotica A - R. Cassinis Lezione 9: Complementi per la manipolazione

Riscontri meccanici
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Nastri trasportatori o scivoli
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Alimentatori a vibrazione: soluzione di
molti problemi
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Oppure occorre la visione..
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La misura delle forze
=~ Le forze non si misurano: si misurano spostamenti.

= Le forze devono essere scomposte nelle loro
componenti

=~ Sensori utilizzati:
o Sensori induttivi
» Sensori magnetoresistivi
o Strain gauges (o0 gages)

Sensori induttivi:
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Sensori magnetoresistivi:

Strain gages:
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Come montarli:

e
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Un sistema piu efficace:
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Visto da sopra:
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Un disegno piu chiaro:

Misuratori di deformazioni

Barre di deflessione
F<

Sensore di forza del polso
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Sensori senza contatto

=~ Mezzo fisico:
o Oftici
o Acustici
== Principio:
« Intensita del fascio riflesso
o Coincidenza
» Triangolazione
o Interferenza
o Tempo di volo
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