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Laboratorio di Automazione industriale e Meccatronica

Attivita del laboratorio

Sviluppo ed integrazione di sensori, attuatori ed interfacce evolute
in sistemi robotici ad elevata interazione con lI'ambiente
Progettazione, costruzione e caratterizzazione di attuatori ed
azionamenti pneumatici innovativi, completi di sistema di controllo
Sistemi automatici di trasporto di componenti di piccola taglia a
tecnologia pneumatica

Sviluppo di prodotti innovativi e di metodologie di modellazione
numerica avanzata per esigenze di ricerca e di aziende clienti
Sviluppo di banchi prova per attivita di tesi, per attivita didattiche e

Strumentazione del laboratorio

Laboratorio di pneumatica di base ed avanzata, anche per uso
didattico (12 esercitazioni di laboratorio erogate in corsi
universitari)

Celle di carico di diverse taglie

Sistemi di acquisizione dati basati su PC

Banco di prova e di caratterizzazione di muscoli pneumatici
Ambienti di modellazione per analisi dinamiche, multi body e
fluidodinamiche con codici FEM e CFD (SimWise 4D, Ansys, Altair
Hyperworks)

per esigenze di test industriali « Banco di prova e verifica di prestazioni di sistemi meccanici

automatizzati

« Banco di prova e di caratterizzazione di sensori da implementare
su macchine automatiche per I'agricoltura

* Banco per rilievo curva caratteristica portata-pressione di valvole
pneumatiche

« Banco per la misura dei tempi di risposta delle valvole pneumatiche

« Banco di calibrazione e taratura di valvole proporzionali in
pressione

« Banchi prova per il comando di circuiti pneumatici tramite relé o

PLC, per trasduttori di prossimita pneumatici, per fili in SMA, per il

controllo di velocita di un motore elettrico tramite freno elettro-

pneumatico, per controllo di forza e di posizione di un attuatore a

muscolo pneumatico, ecc.

Sistemi di controllo di posizione e forza in logica fuzzy
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