
ESERCITAZIONE ROBOT SCARA  

Un robot scara è caratterizzato dalle seguenti 

misure dei link: 

l1= 35 cm      l2= 30 cm     h base= 30 cm . 

Dopo aver fissato l’origine degli assi calcolare 

le coordinate dell’ “end effector” (α, β , z)  e 

del giunto intermedio per assemblare (nella 

posizione indicata) il pezzo assegnato 

costituito da un cilindro cavo (h=2 cm) e un 

cilindro pieno. 

Descrivere la sequenza del ciclo di 

assemblaggio tramite il linguaggio GRAFCET 

nell’ipotesi di utilizzare una ventosa 

pneumatica V come “end effector”. 
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