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» Studio e sviluppo di sistemi robotici avanzati

Prismatic

joint \

Master

-"._g v

q1

I/0 & Comunication
Board

PWM Board

Inverter Board x 1




@ ecosister 05/ 05 / 2026 — Tecnopolo Reggio Emilia

Il risultato

« Sviluppo di un manipolatore SCARA con capacita di rilevazione

sensorless e reazione (no sensori di coppia) all'impatto

 TRL raggiunto: 5

* |l manipolatore € in grado di rilevare impatti in tempi rapidissimi (4-
5 millisecondi) e di reagire agli stessi per evitare danni agli
utilizzatori

» |l sistema e stato testato alle massime velocita del manipolatore e

in una applicazione industriale reale.
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Cosa serve per portarlo in azienda

« Lavori necessari per l'industrializzazione del risultato: riprogettazione della parte meccanica ed
elettronica

« Un prodotto commerciabile € in fase di sviluppo presso la ditta Logibiotech di Alseno (PC)

« Tempi di sviluppo sostanzialmente legati alla riprogettazione della parte meccanica

« Tipo di collaborazione possibile: sviluppo di sistemi analoghi, manipolatori aventi catene

cinematiche diverse.
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A chi puo interessare

* Aziende interessate allo sviluppo di sistemi robotici

« Benefici:
4 possibilita di creare celle collaborative
v incremento della sicurezza senza costi addizionali in quanto il sistema sfrutta i sensori gia

presenti nei sistemi robotici.
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