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| Meccanica per Ingegneria Informatica ,;;','HieCC

Catene cinematiche aperte
Manipolatore SCARA
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§|| Manipolatore a 2 gdl (SCARA) Smece
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J| Manipolatore a 2 gdl (SCARA) miece
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N| Manipolatore a 2 gdl (SCARA) miece
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N| Manipolatore a 2 gdl (SCARA) Smece
A
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https://www.youtube.com/watch?v=w3wPm4F Zurw&t=25s
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| Meccanica per Ingegneria Informatica ;;','HieCC

Catene cinematiche chiuse
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Manovellismo ordinario ,;;’,ﬁ'i’ecc

Manovellismo ordinario centrato

NN

Il manovellismo ordinario &

utilizzato:

= nei motori a combustione
interna

" nei compressori

= efc.
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Quadrilatero articolato
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| Quadrilatero articolato s mece

Il quadrilatero articolato € utilizzato in molte
applicazioni, ad es. le sospensioni
automobilistiche (sospensione push-rod)
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| Quadrilatero articolato S mecce

Legamento crociato del ginocchio

- I POLITECNICO DI MILANO




Glifo S miece

Glifo oscillante

Il glifo oscillante € utilizzato in
meccanismi a ritorno rapido, ‘

. o (s
macchine utensili, etc. N
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