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Robot Pulisci-spiaggia
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Robot di servizio
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Cingolo vs ruota

Vantaggi della locomozione basata su cingolo:

Maggiore impronta di contatto con il suolo

Minore resistenza di avanzamento su terreni deformabili (sabbia)

Maggior robustezza in condizioni di lavoro avverse

Migliore capacita di trazione su terreni deformabili

Rubber Belt

Rubber Tire
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Modulo di locomozione

970

980




Modulo di locomozione

Sollevamento appendice posteriore

Configurazione di lavoro Setacciatore sollevato




Teoria della Terrameccanica
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Raccolta e vagliatura della sabbia
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Regolazione profondita di lavoro




Terrameccanica




Setacciatore

Svuotamento cassone di raccolta rifiuti:







Prove sul campo




Conclusione e sviluppi futuri

Il sistema meccatronico progettato presenta notevoli peculiarita in
termini di innovativita.

Allo stato attuale e perfettamente interfacciabile con un sistema di
telecontrollo a distanza con I’intento, invece, di renderlo in futuro
governabile da un sistema di microprocessori che rendano il robot
completamente o parzialmente autonomo.

Durante la stesura della tesi si € proceduto ad una estesa campagna
sperimentale. Si procedera con I’elaborazione dei dati ottenuti per poi
effettuare un confronto tra modello teorico e modello reale.

Dovranno essere scelti dei motori piu appropriati alle condizioni di
funzionamento per queste specifiche applicazioni, con un rendimento
piu elevato e che meglio si adeguino alla meccanica del sistema.

Dovranno essere condotte anche prove su differenti tipologie di
terreni col fine di verificare la generalita del modello.
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