11 Progetto Finalizzato Robotica, iniziato nel 1989 si é articolato in uni priitio
Programma Esecutivo Triennale e in un successivo Programma Biennale iniziato
nel maggio del 1992,

Questo volume, che raccoglie gli atti del 4° Convegno Annuale del Progetto
Finalizzato Robotica, fa il punto a meta della seconda fase, raccogliendo qui?xdi i
risultati intermedi del Secondo Programma Esecutivo.

L'impostazione del biennio finale € stata fatta in modo da enfatizzare la speri-
mentazione e la validazione dei componenti ottenuti come risultati dell'attivit
del primo triennio, in alcuni sistemi o ambienti completi, la cui realizzazione &
appunto l'obiettivo principale della seconda fase,

L'articolazione della seconda fase é quindi su 5 direttrici:

— Struttura dei Robot

— Governo dei Robot

— Sensori e Attuatori

— Controllo dei Robot

— Applicazioni non Industriali.

Su questa base si é arrivati ad attivare delle applicazioni non orientate al settore
manifatturiero.

Le aree individuate, cioé quelle dell'ausilio ai disabili e dell'agricoltura, risultano
quelle concordemente indicate come le piti promettenti in termini di sviluppo di
mercato e quindi possono costituire validi mercati potenziali per l'industria
nazionale. In questo ambito ¢ inoltre proseguito lo sviluppo del sistema mano a
elevata destrezza, che integra sotto un aspetto essenzialmente sistemico e orienta-
to alla funzione un sottosistema tipico per applicazioni in ambiente prevalente-
mente non manifatturiero,
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PRESENTAZIONE
U. Cugini
Direttore del Progetto Finalizzato Robotica

1l Progetto Finalizzato Robotica, iniziato nel 1989 si € articolato in un primo Programma
Bsecutivo Triennale e in un successivo Programma Biennale iniziato nel maggio del 1992.
Di fatto la preparazione del P.F. Robotica era partita molto tempo addietro, nel lontano 1981,
con un primo studio di prefattibilita. Nella prima fase triennale 1'impostazione del Progetto
¢ stata orientata alla realizzazione di prototipi di componenti che avessero, oltre a una loro
applicabilita diretta come componenti di un sistema robotico, la possibilita di essere integrati
e aggregati in sistemi completi.

Il Progetto € stato articolato su quattro Sottoprogetti dedicati a:

—  Struttura dei Robot

—  Governo dei Robot

—  Sensori e Attuatori

— Controllo dei Robot

La prima fase triennale ha coinvolto pilt di 150 Unita operative universitarie, industriali
e del C.N.R., pit di 630 ricercatori ogni anno, per un totale di pilt di 550 anni uomo equiva-
lenti nel triennio, con un finanziamento diretto da parte del C.N.R. di piti di 31 miliardi di
lire, e indiretto da parte delle aziende di circa 15 miliardi di lire.

Questo imponente investimento, almeno sul piano nazionale, ha prodotto alla fine della
prima fase triennale pitt di 700 pubblicazioni scientifiche in ambiente internazionale, 6 bre-
vetti, pitt di 100 prototipi fisici e altrettanti pacchetti software.

L'impostazione del biennio finale € stata fatta in modo da enfatizzare la sperimentazione
e la validazione dei componenti ottenuti come risultati dell’attivita del primo triennio, in
alcuni sistemi o ambienti completi, la cui realizzazione é appunto 1’ obiettivo principale della
seconda fase. .

Questa seconda fase, definita dal Secondo Programma Esecutivo, € caratterizzata, oltre
che dalla finalita di completare lo sviluppo degli obiettivi che avevano una possibile esten-
sione quinquennale, dall’accorpamento delle attivita svolte nel primo triennio in attivita pit
orientate alla loro validazione in sistemi o sottosistemi indirizzati ad applicazioni specifiche.

Si é perd deciso di dedicare circa un quarto delle risorse finanziarie ad alcuni obiettivi
trasversali che avessero un taglio diverso dall’impostazione globale del Progetto, che preve-
deva un orientamento alle tecnologie di base e alla robotica per applicazioni industriali.

Su questa base si & arrivati ad attivare delle applicazioni non orientate al settore manifat-

turiero.



X . Presentazione

Le aree individuate, cioé quelle dell’ausilio ai disabilj dell’agricoltura, risultano quelle
concordemente indicate come le pilt promettenti in termini di sviluppo di mercato e quindi
possono costituire validi mercati potenziali per I’industria nazionale. In questo ambito &
inoltre proseguito lo sviluppo del sistema mano a elevata destrezza, che integra sotto un
aspetto essenzialmente sistemico e orientato alla funzione un sottosistema tipico per applica-
zioni in ambiente prevalentemente non manifatturiero,

Queste operazioni di accorpamento delle varie tematiche di ricerca, in modo da conver-
gere sempre pill su prototipi operativi, ha portato due tipi di sinergie.

— Sinergie di area: nel senso che Unita operative attive in Obiettivi differenti, ma
nell’ambito dello stesso Sottoprogetto, sono state portate a integrarsi in Obiettivi pi
ampi.

— Sinergie tra aree diverse: nel senso che Unita operalive, attive in Sottoprogetti diversi,
si sono integrate apportando i risultati e e competenze raggiunte in Obiettivi pid
ampi. Oltre a questo, diverse Unita operative sono migrate negli Obiettivi trasversali,
di cui si & detto, apportando competenze, ma anche prototipi e risultati intermedi.

Larticolazione della seconda fase é quindi su 5 direttrici:
Struttura dei Robot

— Governo dei Robot

— Sensori e Attuatori

—  Controllo dei Robot

— Applicazioni non Industriali

|

Larticolazione & su 27 Obiettivi per un totale di 146 Unita operative, con un finanzia-
mento diretto da parte del C.N.R. di circa 26 miliardi dj lire.

Questo volume, che raccoglie gli atti del 4° Convegno Annuale del Progetto Finalizzato
Robotica, fa il punto a meta della seconda fase, raccoglie quindi i risultati intermed; del
Secondo Programma Esecutivo.

I lavori raccolti nel presente volume, organizzati per Obiettivi, sono il risultato delle
attivitd di tutti i ricercatori coinvolti, ma bisogna ricordare che il loro lavoro & stato reso
possibile da tutti quanti hanno collaborato a rendere operativo il Progetto: Il Comitato di
Consulenza di Ingegneria e Architettura, il Comitato dj Progetto, il Consiglio degli Utenti, i
Coordinatori dei singoli Sottoprogetti, i Coordinatori degli Obiettivi, il personale della Dire-
zione sia tecnico che amministrativo.

A tutti loro, oltre che ovviamente a tutti i ricercatori, va il mio pit caloroso ringraziamento
per lo spirito di collaborazione che ha sempre animato tutti per la migliore riuscita del
Progetto.



