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e Aerospaziale Argomento: Robotica Collaborativa

Obiettivi del lavoro:
Sviluppo di una metodologia per l'interazione tra uomo e robot basata su sistemi di visione.
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Attivita svolta:
Realizzazione di un ambiente di sviluppo per lo studio di algoritmi di anticollisione per applicazioni di robotica collaborativa.

« Software utilizzati: Matlab/Simulink/SimMechanics (per il modello dinamico del robot e sistema di controllo)
V-Rep (per 'ambiente di lavoro condiviso uomo - robot);
» Sensore motion capture: Microsoft Kinect. | movimenti delluomo sono fedelmente riprodotti nellambiente di lavoro virtuale da un
manichino a 26 gradi di liberta.

La trasmissione dei dati tra ambiente Mathworks e V-Rep avviene grazie a remote API functions.
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Algoritmi di anticollisione basati sulla pianificazione di traiettoria mediante potenziali artificiali. La velocita repulsiva calcolata determina
una deviazione del robot dalla traiettoria pianificata per evitare una collisione. Il robot riprende la precedente traiettoria una volta
superato l'ostacolo, che puo essere fisso o0 mobile.
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