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Descrizione dell’invenzione industriale dal titolo <

= 

Ambito dell’invenzione

è possibile ottenere una <consapevolezza= 

robusta e attendibile dell’ambiente di lavoro del robot 



Iscritto all’albo N. 

l’entità. Non potendo quindi evitare il contatto e volendo 

rispettare l’attuale ISO/TS 15066:2016

massima energia trasferibile dal robot all’essere umano 

te un’eventuale collisione, le due caratteristiche che

fondamentale l’utilizzo di celle robotiche, l’incapacità di 

Sintesi dell’invenzione
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sensibilmente collisioni dell’elemento target con operatori 

movimentazione relativa e peso dei componenti dell’elemento 

nze di un’eventuale collisione 

dell’elemento target con operatori e/o altre 

all’e

��ÿĀ
Ā

��ÿĀ ÿ = 1,2, … , Ā ÿ
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ýÿ ÿÿ Āÿ ýÿĀÿĀăÿ�
un’unità di controllo atta a:

− ��ÿĀ
��ÿĀ ÿ�Ā Ā = 1,2, … ,ÿ

−

ÿÿ �Ā��ÿĀ
�Ā ÿ

− �ÿā
target è atto ad assumere in relazione all’ambiente 
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ā = 1,2, … , �
−

ÿā�Ā
− ĀĀ∗ f Ā

ÿ ∗ � þĀāþĀā�Āÿā �Ā
Ā∗Āÿ Ā∗

ÿāþĀ∗ �Ā þĀ∗þĀā
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ÿāÿā� �Ā0 < ÿā� < ÿ �Ā
þĀ∗ þĀā

Alternativamente, o in combinazione, l’unità di 

controllo è atta ad interrompere l’attività di detto þĀ∗�ĀþĀāÿ ÿÿ d’aria elasticamente āÿĂ �ÿĂÿ �ÿĂ�ÿĂ_ăÿĄ�ÿĂ �ÿĂ_ăÿ�
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ÿāÿāā �Ā0 < ÿāā < ÿ �Ā
�ÿ��ÿÿ �Ā �ÿ��

�ÿ�� = āÿĂ(þĀ∗ − �ÿĂ_ăÿĄ) ÿ
�ÿ�� = āÿĂ(þĀ∗ − �ÿĂ_ăÿ�) ÿ
�ÿĂ_ăÿĄ �ÿĂ_ăÿ�

�ÿ�� > �ăÿ� �ăÿ�
�ÿĂ_ăÿĄ �ÿĂ_ăÿ�

massima distanza della camera d’aria rispetto alla �Ā
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ÿāÿāĀ �Ā0 < ÿāĀ < ÿÿāĄĀ = ÿ −ÿāĀ �Ā
�Ā

ÿ �Ā
ÿþĀ∗ þĀā �Ā

ÿÿ �Ā
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ÿā, l’impostazione di �Ā
�Ā

�Ā

ÿā, l’impostazione di �Ā
�Ā

�Ā

�Ā
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�Ā

inoltre atta ad acquisire un modello virtuale dell’ambiente 

Ā∗

Ā∗
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ÿ

In tal modo, sia l’elemento 

target che l’operatore indossano sensori capacitivi e questo 

dell’elemento estero, ossia 

dell’operatore.

In particolare, inoltre, l’unità di controllo può 

materiali specifici, mediante l’impostazione della 
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Secondo un altro aspetto dell’invenzione, si 

Ā di moduli multifunzionali all’interno di un sistema 

��ÿĀ
��ÿĀÿ = 1,2, … , Ā ÿ

ÿÿ ÿÿ Āÿ ÿÿĀÿĀăÿ�
��ÿĀ
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��ÿĀ ÿ�Ā Ā = 1,2, … ,ÿ �ÿā
ssumere in relazione all’ambiente 

ā = 1,2, … , �
ÿā�Ā

ÿÿ Ā∗
�Ā ��ÿĀĀ∗

�Ā ÿ Ā∗ ��ÿĀÿÿ
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Ā∗

L’invenzione verrà di seguito illustrata con la 

laterale e dall’alto, una seconda forma 

di soglia operato dall’unità di controllo 

per realizzare la protezione dinamica dell’elemento 

ra in vista dall’alto una forma 

l’
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4A, in cui l’elemento elastico è 

��ÿĀ

Ā ÿ = 1,2, … , Ā
��ÿĀ l’elemento target 20 ÿ
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ÿÿ ÿĀÿ ÿÿĀÿ Āăÿ�
In particolare, l’elemento sensibile 110 può essere 

un’

��ÿĀ dell’elemento target 20, ��ÿĀÿ �Ā Ā = 1,2, … ,ÿ
ýÿ�Ā ��ÿĀ�Ā ÿ

L’unità di controllo è inoltre atta ad acquisire un �ÿā che l’elemento target 20 è atto ad assumere in relazione 

all’ambiente esterno durante una predeterminata missione di ā = 1,2, … , �
Ad esempio, in caso che l’elemento target sia un ÿā

modello virtuale riguardano i movimenti l’elemento target 
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In caso che l’elemento target 20 sia un robot 

ÿā
L’unità di controllo è infine atta ad acquisire 

istruzioni riguardo la protezione dinamica dell’elemento 

ÿā �Ā Ā∗ f Ā

ÿ ∗ �þĀā�Āÿā, una distanza minima da mantenere rispetto all’area di �Ā
Ad esempio, in caso che l’elemento target 20 sia un 

ÿā dell’elemento target 
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dell’elemento target, a causa di una rotazione di un link. 

þĀā �Ā
percepiscano l’elemento target stesso come elemento 

i conseguenza a tali istruzioni, l’unità di Ā∗ĀÿĀ∗
all’ ÿā þĀ∗ dell’�ĀþĀ∗ þĀā

þ1ā �Ā
vengono attivati dall’unità di controllo i ý1 ý2
þ1∗þ1ā
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Vantaggiosamente, l’unità di controllo può essere 

þĀ∗ þĀā
combinazione, l’unità di controllo può inoltre essere in 

grado di interagire con l’elemento target 20 per bloccarne 

operatore o da altri elementi esterni presenti nell’area di 

l’elemento target 20 che sull’elemento 

quale può essere rilevata la presenza dell’elemento estero, 

ÿ
ÿ ÿ

esima camera d’aria elasticamente deformabile con costante āÿĂ �ÿĂ ÿ
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�ÿĂ�ÿĂ_ăÿĄ �ÿĂ�ÿĂ_ăÿ�
l’elemento elastico 120 in caso di imminente impatto con un 

�ÿ��
sull’elemento elastico 120. Il calcolo della forza �ÿ��
ad esempio, consentire all’unità di controllo di emettere 

rrestare il movimento dell’elemento target 

l’elemento target assume durante la propria missione.

In particolare, le istruzioni ricevute dall’unità 

ÿā, l’impostazione di ciascuna area �Ā
�Ā
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�Ā

�Ā
la forza esercitata dall’elemento esterno 50 senz

�Ā
la forza esercitata dall’elem

In particolare, inoltre, l’unità di controllo può 
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materiali specifici, mediante l’impostazione della 

dell’invenzione è in grado di mostrare l’invenzione dal 

varia natura senza per questo uscire dall’ambito 

dell’invenzione. S’intende che le espressioni o la 
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��ÿĀ
Ā

��ÿĀ ÿ = 1,2, … , Ā ÿ
ýÿ ÿÿ

Āÿ ýÿ ĀÿĀăÿ�
un’unità di controllo atta a:

− ��ÿĀ
��ÿĀÿ �Ā Ā = 1,2, … ,ÿ

−
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ÿÿ �Ā��ÿĀ
�Ā ÿ

− �ÿā
all’ambiente esterno durante una predeterminata ā = 1,2, … , �
−

ÿā�Ā
− ĀĀ∗ f Ā

ÿ ∗ � þĀāþĀā
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�Āÿā�Ā
Ā∗ ĀÿĀ∗

ÿā þĀ∗
�Ā þĀ∗þĀā

ÿāÿā� �Ā 0 < ÿā� < ÿ�Ā
þĀ∗ þĀā
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ÿ ÿÿ esima camera d’aria āÿĂ�ÿĂ ÿ
�ÿĂ�ÿĂ_ăÿĄ �ÿĂ�ÿĂ_ăÿ�

ÿāÿāā �Ā0 < ÿāā < ÿ�Ā
�ÿ�� ÿÿ �Ā�ÿ��
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− �ÿ�� = āÿĂ(þĀ∗ − �ÿĂ_ăÿĄ) ÿ
− �ÿ�� = āÿĂ(þĀ∗ − �ÿĂ_ăÿ�) ÿ

�ÿĂ_ăÿĄ �ÿĂ_ăÿ�
�ÿ�� > �ăÿ��ăÿ�

ÿāÿāĀ �Ā0 < ÿāĀ < ÿÿāĄĀ = ÿ −ÿāĀ�Ā
�Ā

ÿ �Ā
ÿ
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þĀ∗
þĀā�Ā

ÿÿ �Ā

ÿā, l’impostazione di �Ā
�Ā

�Ā
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ÿā, l’impostazione di �Ā
�Ā

�Ā

�Ā

�Ā

ÿ
Ā

multifunzionali (100) all’interno di un sistema 
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��ÿĀ
��ÿĀÿ = 1,2, … , Ā ÿ

ÿÿ ÿÿ
Āÿ ÿÿ ĀÿĀăÿ�

��ÿĀ
��ÿĀ ÿ�Ā Ā = 1,2, … ,ÿ �ÿā
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all’ambiente esterno durante una predeterminata ā = 1,2, … , �
ÿā�Ā

ÿÿ Ā∗
�Ā ��ÿĀĀ∗

�Ā ÿ
Ā∗

��ÿĀÿÿ Ā∗
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