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Medio
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performance
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Sistemi Lineari Meccatronici



Costruzione dei Sistemi Meccatronici

Sistema di guida Sistema di 

azionamento

Struttura ed accessori Motori ed 

azionamenti
Sistema Lineare

PLC/Motion



Come si progetta
un Sistema Meccatronico



Corsa

Spazi di lavoro

Spazi d’installazione

Ostacoli

Masse trasportate

Forze

Momenti

Carichi extra

Durata a fatica dei componenti 

Velocità

Accelerazione

Tempo ciclo

Dolcezza di funzionamento

Precisione di posizionamento

Precisione della corsa

Rigidezza

Necessità di sincronizzazione

Ambiente operativo

Temperatura

Umidità

Presenza di contaminanti

Presenza di sporcizia

Caratteristiche del 

materiale lavorato 

I parametri di progettazione



Flusso di lavoro

Offerta Trattativa Offerta definitiva

Studio di fattibilità Progettazione Progetto finale

2-5 gg 10-30 gg 3-10 gg

Processo tipico

Processo reale

Possibile ordine
Possibile ordine



Progettazione di un Sistema Meccatronico



Progettazione di un Sistema Meccatronico



Industria farmaceutica ed assemblaggio



Incartonatrice panetti di burro

• Azionamento a cinghia

• Monorotaia

• Motori brushless



Movimentazione cassette di frutta

• Azionamento a cinghia e pneumatico

• Birotaia

• Motori brushless



Avvitatura e movimentazione testate

• Azionamento a vite e cinghia

• Monorotaia e birotaia

• Motori brushless



Centro di lavoro per pastiglie freno
• Azionamento a vite 

• Birotaia

• Struttura massiccia e precisa



Macchina riempitrice tubi di silicone
• Azionamento con motore lineare

• Monorotaia



Magazzino vestiario per ospedale
• Azionamento a cinghia

• Monorotaia



Corsa

Spazi di lavoro

Spazi d’installazione

Ostacoli

Precisione di posizionamento

Precisione della corsa

Rigidezza

Necessità di sincronizzazione

Ambiente operativo

Temperatura

Umidità

Presenza di 

contaminanti

Presenza di sporcizia

Caratteristiche del 

materiale lavorato 

I parametri di progettazione

Velocità

Accelerazione

Tempo ciclo

Dolcezza di funzionamento

Masse trasportate

Forze

Momenti

Carichi extra

Durata a fatica dei componenti 



Progettazione di un Sistema Meccatronico



Esempi di geometrie



Scelta della geometria
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Scelta dei sistemi di collegamento



Corsa

Spazi di lavoro

Spazi d’installazione

Ostacoli

Precisione di 

posizionamento

Precisione della corsa

Rigidezza

Necessità di 

sincronizzazione

Ambiente operativo

Temperatura

Umidità

Presenza di 

contaminanti

Presenza di sporcizia

Caratteristiche del 

materiale lavorato 

I parametri di progettazione

Velocità

Accelerazione

Tempo ciclo

Dolcezza di funzionamento

Masse trasportate

Forze

Momenti

Carichi extra

Durata a fatica dei componenti 



Progettazione di un Sistema Meccatronico



Lavorazione 

meccanica
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Movimenti precisi

Pick & place

Assemblaggio, 

manipolazione

Scelta dei componenti meccanici

CKL

MKK

CKR

TKK

TKL

CKK

MKR

VKK

MLR
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Dimensionamento



Corsa

Spazi di lavoro

Spazi d’installazione

Ostacoli

Precisione di 

posizionamento

Precisione della corsa

Rigidezza

Necessità di 

sincronizzazione

Ambiente operativo

Temperatura

Umidità

Presenza di 

contaminanti

Presenza di sporcizia

Caratteristiche del 

materiale lavorato 

I parametri di progettazione

Velocità

Accelerazione

Tempo ciclo

Dolcezza di funzionamento

Masse trasportate

Forze

Momenti

Carichi extra

Durata a fatica dei 

componenti 
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