
CINEMATICA ROBOT PLANARE 

 

 

Ricavare le formule della cinematica inversa necessarie per calcolare gli angoli. 

 

 

  



ROBOT SCARA 

 

Obiettivo: spostare i pezzi di acciaio nelle rispettive sedi. 

Disegnare il FLOW CHART del processo prevedendo un pulsante di AVVIO, uno di STOP e un sensore di presenza dei 

pezzi da spostare e di presenza della sede di destinazione. 

Scrivere il programma del robot necessario a spostare i pezzi di acciaio nelle rispettive sedi. 

Istruzioni ROBOT: 

MUOVI-GIUNTI(angolo1, angolo2)   calcolare gli angoli con la cinematica inversa 

MUOVI-ELETTROMAGNETE(distanza)   0 tutto dentro; 10 tutto fuori 

ATTIVA-ELETTROMAGNETE 

DISATTIVA-ELETTROMAGNETE 

elettromagnete 


