
 

  ROBOT ANTROPOMORFO 

STRUTTURA 
1-SUPPORTO SERVO SPALLA 

2-SPALLA CON PORTA SERVO 

3-SOPPORTO SERVO BRACCIO 

4-BRACCIO CON PORTA SERVO 

5-PINZA CON PORTA SERVO 

SERVO SG90 

Weight: 9 g  
Dimension: 22.2 x 11.8 x 31 mm 
Stall torque: 1.8 kgf·cm  
Operating speed: 0.1 s/60°  
Operating voltage: 4.8 V (~5V) 
Dead band width: 10 µs 
Temperature range: 0 ºC – 55 ºC 1 
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STAMPA 3D ROBOT ANTROPOMORFO 

STAMPA 3D: disegni ottimizzati per stampa 3D senza necessità di supporti e di 
facile assemblaggio, materiale PLA, temperatura di stampa 210°C, velocità massima 
di stampa 40 mm/min, altezza strato 0,2 mm (qualità media) 
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BASE ROTANTE ROBOT ANTROPOMORFO 



  

CARICO

m 

fisica 

CARICO MAX. 

COPPIA
M = 1,2/12 = 0,1 
Considerati
pinza + 2 se

MAX. ROBOT ANTROPOMORFO

COPPIA = 1,2 [Kg*cm]  
M = 1,2/12 = 0,1 [Kg] = 100 
Considerati il peso di braccio + spalla + 
pinza + 2 servo il carico utile è di pochi g

braccio “b”

ROBOT ANTROPOMORFO

  = 12 [cm] x m   
= 100 [g] 

il peso di braccio + spalla + 
rvo il carico utile è di pochi g 

braccio “b” 

ROBOT ANTROPOMORFO 

 

servo + 
sollecitato

servo + 
sollecitato 
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A Riposo  
(ANGOLI 0°, 0°) 
 

Sforzo Massimo  
(ANGOLI 45°, 0°) 
 

Braccio perpendicolare 
(ANGOLI 45°, 45°) 



  

STAMPA 3D ROBOT ANTROPOMORFO 

DETTAGLIO STAMPA 3D  
PEZZI E ASSEMBLAGGIO 
ROBOT + PINZA 



 

  CINEMATICA 

geometria 

CINEMATICA 

 

CINEMATICA ROBOT ANTROPOMORFO

DIRETTA 

INVERSA 

ROBOT ANTROPOMORFOROBOT ANTROPOMORFO 



  

PROTOCOLLO DI COMUNICAZIONE CON ROBOT 

IL ROBOT PUO’ ESSERE COMANDATO CON UN 
PROTOCOLLO DI COMUNICAZIONE VIA USB: 

A90  MUOVI SERVO A (BASE) DI 90° 
C45  MUOVI SERVO C (BRACCIO) DI 45° 

M90,0,45,90  MUOVI PINZA ALLA POSIZIONE 
INDIVIDUATA DA BASE 90°, SPALLA 0°, BRACCIO 45° E 
PINZA 90° (APERTA) 



 

PROGRAMMAZIONE ROBOT ANTROPOMORFO 
Iterfaccia di gestione 

Robot collegato sulla 
seriale com3 (arduino) 

 

Angoli dei servo motori 

 

Comando relativo alla 
posizione corrente: 

M0,45,45,90  
muovi base a 0°, spalla a 
45°, braccio a 45° e 
pinza a 90° (aperta) 


