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Abstract

| meccanismi cedevoli sono una classe speciale di meccanismi per i quali la mobilita &
ottenuta dall’ampia deformazione delle loro parti anziché dalla presenza di coppie
cinematiche. Questa soluzione presenta numerosi vantaggi di semplicita di utilizzo e
affidabilita, ma la relativa progettazione richiede I'impiego di tecniche multidisciplinari che
coinvolgono la cinematica, la dinamica e la meccanica strutturale. Per questo motivo, le
caratteristiche cinematiche e dinamiche di un meccanismo cedevole sono dipendenti da
quelle strutturali al contrario di quanto avviene generalmente nei meccanismi tradizionali. La
maggior parte delle metodologie di progettazione fa uso del cosiddetto modello pseudo-
rigido grazie al quale & possibile ad un meccanismo cedevole associare un meccanismo
tradizionale a corpi rigidi con caratteristiche funzionali equivalenti. La costruzione dei
modelli pseudo-rigidi richiede particolari attenzioni e e difficilmente generalizzabile. Nello
specifico, il seminario si concentrera sullo studio delle metodologie di indagine delle
caratteristiche elasto-cinematiche delle principali cerniere flessibili (gli elementi
maggiormente deformabili), sulla relativa costruzione di modelli pseudo-rigidi e sulle
strategie di approccio alla sintesi di meccanismi cedevoli che le comprendono.
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