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INTRODUZIONE

Presentazione del brevetto US6260862B1 «Walking Device»:

➢ 𝑛𝑔𝑑𝑙 = 3 6 − 1 − 2 × 7 = 1

➢ Meccanismo supposto piano

➢ Vincoli supposti ideali

➢ I membri non collidono tra di loro

«Walking device», US6260862B1, Fig. 1 
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OBIETTIVI DEL LAVORO

➢ Analisi cinematica del meccanismo tramite Matlab
➢ Simulazione dinamica con Working Model
➢ Analisi campionamento di Working Model 

Figure 1,3 e 17 del brevetto US6260862B1
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ANALISI CINEMATICA: POLIGONO DI CHIUSURA

Gamba estesa Gamba ritratta
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SIMULAZIONE DINAMICA

➢ Autocad
➢ Working Model
➢ Matlab

Simulazione dinamica ottenuta in Matlab e script di riferimento
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CONFRONTO RISULTATI

➢ Confronto dei dati ricavati analiticamente con la simulazione dinamica di Working Model 
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ANALISI CAMPIONAMENTO
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ANALISI CAMPIONAMENTO
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APPLICAZIONI DEL MECCANISMO

➢ Sistema a doppia gamba 
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APPLICAZIONI DEL MECCANISMO

➢ Dispositivo camminante con due unità doppia gamba
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ANALISI DEI PARAMETRI

➢ «e» : coefficiente di restituzione elastica
➢ «μ» : coefficiente di attrito
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CONCLUSIONI

➢ Versatilità dell’unità fondamentale.

➢ Buona accordanza tra i risultati analitici e la simulazione con una frequenza di campionamento 
di 100 Hz.

➢ Aumentando la frequenza di campionamento, i risultati della simulazione dinamica si 
avvicinano a quelli analitici.

➢ Valori utilizzati pari a (e, μ) = (0.1,0.3) per la simulazione di cammino del dispositivo a 4 gambe.
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GRAZIE PER L’ATTENZIONE
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