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Cobot e hardware, verso sistemi
modulari e riconfigurabili

23 novembre 2023
Ore 17.00

Centro delle Professioni,
Kilometro Rosso

JOIINT LAB’

ROBOTIC INTELLIGENCE LEAGUE BERGAMO

Il prossimo 23 novembre alle ore 17.00 si terra la terza tappa dei JOIINT Talks, momenti di condivisione delle
attivita perseguite dal JOIINT LAB.

L’evento si intitola “ Cobot e Hardware, verso sistemi modulari e riconfigurabili” e sara ospitato da Kilometro
Rosso, presso il Centro delle Professioni (Via Stezzano 87, 24126 Bergamo BG — Gate 4).

Durante il pomeriggio, interverra Nikolaos Tsagarakis, Principal investigator della linea di ricerca IIT Humanoids and
human centered mechatronics ( https://hhcm.iit.it/). 1l Dr. Tsagarakis presentera i progressi piu recenti nell’lambito di



https://www.iit.it/it/people-details/-/people/nikos-tsagarakis
https://urlsand.esvalabs.com/?u=https%3A%2F%2Fhhcm.iit.it%2F&e=23dee3de&h=52a79cc5&f=y&p=y

sistemi robotici modulari e la loro applicazione in vari contesti.

Seguira la testimonianza aziendale di Cosberg SpA, che raccontera la tecnologia Robot Avatar; I'evento si
concludera con una dimostrazione in laboratorio e un aperitivo di networking.

Di seguito e disponibile 'agenda dell’evento.

* PROGRAMMA ***
Ore 17.00 Saluti introduttivi

Francesca Negrello, Responsabile operativa del JOiiINT LAB
Roberto Marelli, Development Director di Kilometro Rosso

Ore 17.10 Design di componenti meccatronici modulari per lo sviluppo di robot riconfigurabili
Nikolaos Tsagarakis, Principal Investigator dell'lstituto Italiano di Tecnologia
Ore 17.45 “Robot Avatar per I'assistenza di linee di assemblaggio” la testimonianza di Cosberg SPA

Ore 18.15 Aperitivo e networking

L'evento e gratuito, ma per partecipare € necessario iscriversi al link di seguito.
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