
MECCANICA DEGLI AZIONAMENTI

Presentazione11: Oleodinamica

Vantaggi: Limiti:gg
• potenza/ingombro , potenza/peso 
• capacità di regolazione e controllo 

• rendimenti inferiori
• apparati complessi e costosi per la 
sincronizzazione rigorosa dei movimentig
• precisione dei movimenti limitata a causa 
della comprimibilità del fluido e della 
variazione della viscosità con la temperaturavariazione della viscosità con la temperatura 



Richiami Meccanica dei Fluidi



Circuito elementare
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Pompe e Motori Idraulicip

Unidirezionale
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Motori Idraulici Lineari (Cilindri)( )
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Motori Idraulici Lineari (Cilindri)( )
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Pompa a ingranaggip g gg
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Pompa a palettep p



Pompa a pistoni assialip p



Pompa a pistoni radialip p
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Pompa Orbitale (Gerotor)p ( )
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Cilindri Oleodinamici



Cilindri Oleodinamici



Cilindri Oleodinamici

Sistemi di fissaggiogg



Cilindri Oleodinamici

Tipo di movimentop



Altri componentip

Valvole di distribuzione



Altri componentip

Filtri Limitatori di pressionep



Altri componentip

Valvole di non ritorno Regolatori di portatag p

ManometriManometri



Altri componentip

Accumulatori



Simbologia (da UNI ISO 1219)g ( )
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Circuiti elementari
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Circuiti elementari
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Circuiti elementari
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Circuiti elementari



Circuiti elementari



Trasmissioni idrostatiche



Oleodinamica
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