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Meccanica per Ingegneria Informatica

Catene cinematiche aperte
Manipolatore SCARA
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Manipolatore a 2 gdl (SCARA)
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https://www.youtube.com/watch?v=l31-OEQNY0A



Manipolatore a 3 gdl (SCARA)

https://www.youtube.com/watch?v=w3wPm4FZurw&t=25s



Meccanica per Ingegneria Informatica

Catene cinematiche chiuse



Manovellismo ordinario

Manovellismo ordinario centrato

Il manovellismo ordinario è 
utilizzato:
 nei motori a combustione 

interna
 nei compressori
 etc.

https://www.youtube.com/watch?v=ZO8QEG4x0wY



Quadrilatero articolato

https://www.youtube.com/watch?v=960wUOp-iEU



Quadrilatero articolato

Il quadrilatero articolato è utilizzato in molte 
applicazioni, ad es. le sospensioni 
automobilistiche (sospensione push-rod)



Quadrilatero articolato

Legamento crociato del ginocchio



Glifo

Glifo oscillante

Il glifo oscillante è utilizzato in 
meccanismi a ritorno rapido, 
macchine utensili, etc.

https://www.youtube.com/watch?v=s3G3au-EyAQ&t=58s
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