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URPA ROBOTICA PER A AGAFAR UN OBJECTE
DESCRIPCIO DE LA TECNOLOGIA

Membres del personal investigador de la Universitat Jaume | de Castellé han desenvolupat una urpa robotica
amb parts de rigidesa variable sobre estructures rigides.

El nou disseny permet agafar objectes delicats i amb geometries complexes, com ara la fruita, sense danyar-
lo.

SECTORS D’APLICACIO EMPRESARIAL)

Manipulacié de productes hortofructicoles i altres productes fragils.

IAVANTATGES TECNICS | BENEFICIS EMPRESARIALS|

Capacitat d’adaptar-se a la forma dels objectes. Capacitat de prensié més gran. Reduccié del
consum energétic

ESTAT DE DESENVOLUPAMENT DE LA TECNOLOGIA

Validada a escala de laboratori.

DRETS DE PROPIETAT INDUSTRIAL | INTEL-LECTUAL

Invencié protegida mitjangant model d’utilitat espanyol, amb numero de referéncia U202131744 i data
de concessio 01/09/2021.

COL:-LABORACIO BUSCADA
Acord de llicéncia.

IMATGES RELACIONADES

DADES DE CONTACTE|

César Viudez / Laura Agea
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