. SCHEDA PROGETTO

ntegrazione e validazione di un controllose di forze interne, basato sulle
Sinergie Posturali e atto a ridurre lo spostamento dell'oggetto durante la
anipolazione, su hardware robotico.

TITOLO DELL ATTIVITA DI
RICERCA

SOGGETTCO PROPONENTE Prof. Domenico Prattichizzo

OBIETTIVI/FINALITA™: desctizione delP’attivita di ricerca

Alcuni studi recent sulla mano umana hanno rivelato che quasi la totalita del movimenti di presa compiuti da
essa pOSSOnO essere sassunti in una combinazione di una quantita limitata di macro-movimenti (Sinergie
Posturali). L'utilizzo di questo concetto, abbinato alla recente tendenza di introdurre compliance ai giunti
meccanici celle mani robotiche, puo portare a un movimento non controllato dell'oggetto manipolato. Lo
svilappo di-controllori att evitare questo movimento non voluto é in corso e lintegrazione con il maggior
aumero di hardware possibile é necessario. La finalita di questa attivita di ricerca € lintegrazione e la validazione
di un controliore per forze interne, atto a evitare che I'oggetto manipolato si muova, su hardwate robotico.

RESPONSABILE dell’attivitd di ricerca

Prof. Domenico Prattichizzo

1/ Responsabiie dell attivita oggetto dell collaborazione garantisce il rispetto delle odalitd di espletamento della collaborazgone stessa, al
solo fine di vaiutare la rispondenza del risullato con quanio richiesto e la swa fungionalitd rispetto agli obiettivi prefissati

Eventuale desctizione del’ATTIVITA COMPLESSIVA df ricerca

ATTIVITA COMPLESSIVA

Dovrano essere indicate e fasi] sottofasi e i tempi di realizzazione dell'attivitd (arco di tenspo complessiv). i richiede di prevedre ¢ tempi

di realizzazicne anche per le fasi dell’attiviti che si estendono oltre [anno, anche se in modo meno puntuale. Nell nltima colonna devono
essere indicati § risnltati che si intende ragginngere per ciascuna fase. 11 numero delle fast deve essere proporsgonato alla duraia dell'incarico
di collaboragzone.
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DESCRIZIONE FASIE SOTTOFASI
delPattivita dif ricerca
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