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ASCENSORI - SCALE MOBILI
PARCHEGGI AUTOMATIZZATI

La nostra azienda ha raggiunto un altro traguar-
do importante; dopo essersi certificata secondo
le norme UNI EN IS0 8000 il 28.04.1994, ha
ottenuto il 16.03.1999, il riconoscimento del
rispetto dei requisiti specificati nellall. Xlll della
Direttiva 95/16/CE dall'lMO. Questa certifica-
zione permette alla VERGATI, tra le prime
aziende in Italia, di collaudare gli ascensari
senza dover rispettare 'Ente omologatore
(ISPESI, Ispettorato del lavoro).

In oltre 20 anni di attivita abbiamo affinato il
know-how e le risorse che permettono di inserire
in qualsiasi stabile un ascensore che porti la
firma VERGATI.

Sappiama risolvere qualsiasi problema: dalla
piccola abitazione privata al grande appalto
('azienda e iscritta all Albo Nazionale Costruttori
cat. 50 per 1,5 mid).

La gamma di prodotti comprende: montavivande
per mense, montacarichi per uso industriale,
ascensori di tutti i tipi compresi i panoramici,
servoscale per disabili, scale e tappeti maobili,
parcheggi automatizzati.

La nostra sede operativa si trova a Bubano, a
pochi chilometri da Padova e Vicenza, in un'area
coperta di circa 1000 mq.

Un'ampia sala espositiva di cabine e pulsantiere
permette al cliente di scegliere il materiale pil
gradito e personalizzare 'ascensore secondo
il proprio gusto. | nostrj uffici tecnici e commer-
ciali sono a disposizione per I'elaborazione di
progetti e offerte di fornitura.

i

/ ASCENSOR|

VERGAT|

VERGATI Srl  Via G. Colombo, 8 « 35030 Rubano (PD) * Tel. 049 8987160 * Fax 049 8987280
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Due originali e arditi
progetti di montaggio
per due grandi
coperture

Ogni progetto di montaggio e uno stimolo
per cercare soluzioni originali che offrano
vantaggi di tempo, sicurezza ed economi-
cita.

| due progetti qui descritti, sviluppati
dallo Studio Romaro in collaborazione
con I'Ufficio Tecnico della Cimolai di Por-
denone (ditta che ha costruito e montato
le due coperture) nel corso degli ultimi
tre anni, posso assicurarvi (e di montaggi
me ne intendo) meritano una segnala-
zione particolare perché veramente ecce-
zionali e per alcuni aspetti da primato
(anche se nel nostro lavoro non si cer-
cano certo i primati, bensi lo sprone a
sempre pill avanzare).

Le due coperture, un hangar ad Atene e
un’aviorimessa-officina a Tolosa, per
I'esercizio avevano gia un progetto, tutta-
via la collaborazione tra i primi progetti-
sti, Ia Cimolai e lo Studio Romaro ha por-
tato in molti casi a un affinamento dei
particolari costruttivi, anche in funzione
della manovra di montaggio.

Gli studi che hanno sviluppato il progetto
per I'esercizio sono stati:

e Karidakis, Morrakis and Associates
Structural Design Office Ltd e Studio Tec-
nico Majowiecki per la copertura del-
I’hangar della compagnia di bandiera
greca ad Atene;

* TECHNIP, Aéroport de Paris Ingénierie
(ADPi), Cardete & Huet Architects, con
controllo Socotec, per la copertura dell’a-
viorimessa per I'assemblaggio dell’airbus
A380 a Tolosa.

Descriviamo qui i due montaggi in ordine
cronologico.

Giorgio Romaro

1. Atene. Copertura dell’hangar
della compagnia di bandiera greca
Progetto e realizzazione del montaggio: anni 2000-2001

1.1. Descrizione sommaria delle strutture

Copertura di 300x85 m (circa 26.000 m?) essenzialmente costituita
da dieci capriate reticolari di acciaio lunghe 300 m e alte in centro
circa 15 m che posano su tre travi di falda con sezione a cassone di
acciaio lunghe 85 m e con interasse di 150 m. Ogni trave di falda &
appoggiata su quattro colonne in c.a.

1.2. Note sul montaggio

L'idea guida di questo montaggio & stata quella di creare suun
fronte dell’aviorimessa una zona attrezzata dove assiemare a terra
due capriate affiancate, complete delle travi terziarie di contro-
vento, e sollevare isostaticamente il blocco di circa 1.400 t con due
coppie di carrelli scorrevoli su bracci fissi aggettanti da due travi
provvisionali, spostarlo sopra le travi di falda, fino ad appoggiarlo
alle stesse e quindi farlo scorrere come su vie di corsa fino a posi-
zionarlo nella sede definitiva.

Le due capriate sono collegate tra loro mediante il sistema di con-
troventatura definitivo formato da controventi superiori, inferiori e
diaframmi verticali. Le due capriate cosi collegate costituiscono un
sistema strutturale sottoposto alle sollecitazioni derivanti dal peso
proprio durante le fasi di stacco da terra e di sollevamento.

La successiva fase di traslazione su pattini & del tutto coincidente
con la posizione finale delle capriate in esercizio e viene dunque
trascurata ai fini del calcolo nel progetto di montaggio.

| gruppi di operazioni eseguite per ogni due capriate sono ben evi-
denti nelle figure 1 e 2.

In particolare le torri provvisionali erano formate da otto montanti
tralicciati tra loro e disposti sui lati corti di un rettangolo di 7,5x5,9
m. La testa pila era formata da una trave posteriore, una trave ante-

Fig. 1. Copertura di un hangar nell’aeroporto di Atene. Fasi di montaggio
di un blocco di due capriate: 300 m di lunghezza per 1400 t di peso.
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Fig. 2. Copertura di un hangar nell’aeroporto di Atene:

a) il 1° blocco di capriate inizia il sollevamento;

b) il sollevamento continua;

c) il 1° blocco comincia a posare sulle travi di falda e vie di corsa;
d) il 1° blocco & stato traslato nella posizione definitiva e si sta
per iniziare il sollevamento del 2° blocco di capriate.

Fig. 3. Modello FEM usato per verificare le strutture delle
capriate e delle opere provvisionali durante il montaggio.

7 Galileo 156 » Marzo-Aprile 2003

riore e due travi laterali sul prolungamento delle quali si tro-
vavano i bracci di sollevamento e traslazione. Le antenne a V
rovescia innestate sulle quattro colonne anteriori raccoglie-
vano gli stralli anteriori e posteriori in sommita. | bracci ave-
vano una sezione ad | formata da piatti e angolari diversa-
mente composti.

Il meccanismo di sollevamento era composto da due taglie di
funi per ogni torre provvisoria. Le due taglie di funi, ciascuna
con tiro in 28°, erano realizzate con un’unica fune 830 colle-
gata alle estremita ai tamburi di due distinti argani posti alla
base della torre provvisoria. Con questa disposizione di funi
era possibile eseguire manovre di traslazione verticale ed
orizzontale, azionando rispettivamente in fase e in opposi-
zione i due argani a terra. E stato anche possibile imporre pic-
cole rotazioni al carico attorno all’asse longitudinale sia du-
rante il sollevamento che nelle delicate manovre di stacco da
terra e di appoggio sui pattini.

Si sono progettate e verificate tutte le opere provvisionali,
torri, bracci, argani, dime a terra, pattini di scorrimento ecc.;
e verificate le strutture della copertura durante il solleva-
mento, indicando d’accordo con il progettista gli opportuni
rinforzi (cfr. figura 3).

Il primo sollevamento in cantiere & stato iniziato il giorno 10
gennaio 2001, il quinto e ultimo si & concluso il giorno 20
giugno 2001, Le manovre sono state dirette in cantiere
dall’ing. Salvatore De Luna per la Cimolai e dall’ing. Leo Co-
lussi per lo Studio Romaro.
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4. Copertura della Sala di assemblaggio dell'Airbus a Tolosa:
a) la copertura comincia a staccarsi da terra; b) la copertura
a 6,5 m da terra mentre si montano I'aréte centrale e le vie di
corsa ad essa appese; ¢) la copertura ha raggiunto quota 40
metri dal suolo.
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5. Modello FEM di una colonna durante il sollevamento.

2. Tolosa. Copertura dell’aviorimessa
per I’Airbus A380 da 600 passeggeri

Progetto e realizzazione del montaggio: anni 2002-2003

2.1. Descrizione sommaria della struttura

Copertura a pianta rettangolare (250x117 m fra gli assi) senza colonne inter-
medie e senza colonne sul lato minore sostenuta da otto colonne per lato
sui lati maggiori. Su un lato le colonne sono di acciaio, sull‘altro di cemento
armato e il loro passo e variabile tra 35 e 55 m. Strutturalmente la copertura
& composta da otto capriate principali reticolari alte circa 8 m all’attacco e
circa 14 m in mezzeria che si poggiano con luce di 117 m sulle sedici co-
lonne laterali. Sulle capriate si poggiano le travi reticolari secondarie dispo-
ste con interasse di 8 m. Completano la struttura di copertura gli arcarecci
disposti parallelamente alle travi principali e che trovano appoggio sulle se-
condarie con luce di 8 m e interasse di 3 m e le controventature di falda.
Poiché I'edificio & servito da carriponte, sono predisposte vie di corsa sulle
due file di otto colonne e in posizioni intermedie (non sarebbe stato ne eco-
nomico ne funzionale realizzare carriponte di 117 m di luce). Le vie di
corsa in posizione intermedia sono sorrette da una apposita struttura tralic-
ciata (aréte centrale) che & appesa alle otto capriate principali e ortogonale
alle stesse.

2. 2. Note sul montaggio

L'idea guida di questo montaggio, schematicamente raffigurato in figura 4, &
stata quella di montare I'intera copertura a terra (circa 8.500 t) comprensiva
di impianti e manto di copertura , e quindi sollevarla fino ai 40 m previsti in
esercizio facendo forza sopra le sedici colonne laterali (otto per lato sui lati
maggiori). La manovra di sollevamento é stata eseguita in due fasi; nella
prima fase si sono montate a terra tutte le strutture vere e proprie di coper-
tura: travi principali, secondarie, terziarie e manto, quindi sollevato il tutto
(circa 8.000 1) a 6,5 m, si sono appese le strutture (circa 500 t) per il sostegno
delle vie di corsa (aréte centrale) e quindi, dopo circa 15 giorni con un ul-
timo balzo si & raggiunta la quota di 40 m di esercizio. Le attrezzature pro-
gettate ad hoc si sono essenzialmente ridotte ai 16 capitelli di sostegno dei
gruppi di martinetti di tesaggio cavi, ben visibili in figura 4) e le verifiche re-
lative al montaggio sono state essenzialmente ridotte alla verifica dei capi-
telli provvisionali e delle colonne d"acciaio (vedi figura 5) in quanto il mo-
dello statico della copertura vera e propria durante il montaggio & stato lo
stesso di quello di esercizio, mentre le colonne erano state modificate sia
strutturalmente sia come modello statico. L"aver usato stralli per il solleva-
mento in particolare ha reso possibile lavorare sopra e sotto il coperto dopo
il primo sollevamento, cosa che sarebbe stata vietata, oltre che effettiva-
mente pericolosa, se si fosse restati appesi ad argani per 15 giorni.

Il primo sollevamento & stato effettuato il 2 febbraio 2003, il secondo e ul-
timo & stato concluso il 18 dello stesso mese. Le manovre sono state diretle
in cantiere dall’ing. Andrea Tessari per la Cimolai e dall’ing. Leo Colussi per
lo Studio Romaro. L'ultima manovra € stata effettuata alla presenza del Mi-
nistro dei Lavori Pubblici Francese, oltre che del Sindaco di Tolosa, e i gior-
nali del posto hanno inneggiato alla pit grande sala di montaggio per aerei
del mondo, per I'assemblaggio del piti grande velivolo finora costruito con
il pitt importante sollevamento mai effettuato. In effetti, come peso non
sono sicuro che le 8.500 tsiano in assoluto il maggior peso sollevato (basta
pensare alle due gru gemelle da 7.000 t montate sulla SAIPEM 7000 — ex
Micoperi— per la posa di piattaforma petrolifere in mare), ma certamente
non mi risulta che siano stati sollevati circa 3 ettari di copertura senza co-
lonne intermedie con una sola manovra. In ogni caso la manovra corri-
sponde, in soldoni, a sollevare da 0 a 40 m di altezza un vassoio con tre
campi di calcio affiancati e con 400 snodati da 20 t I'uno sopra: non &
cosa di tutti i giorni! ®
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RoboCupz003

Padova, 5-11 luglio 2003

ajeoyiye ezuabljjaiul

Per la prima volta in Italia,
PADOVAFIERE, in partner-
ship con la ROBOCUP FE-
DERATION e con la collabo-
razione scientifica delle
universita italiane, organiz-
zera la settima edizione
della ROBOCUP2003, il pil
importante evento di robo-
tica e intelligenza artificiale
al mondo.

L’obiettivo principale del-
I’evento & promuovere I’in-
telligenza artificiale, la ro-
botica e gli altri campi di ri-
cerca correlati.

Intervista
a Enrico Pagello

a cura di Emanuele Menegatti

Eccoci a due mesi dall’inizio della RoboCup2003 che per la prima
volta si terra in Italia, a Padova, presso il quartiere fieristico. Una
delle persone che maggiormente ha voluto e ha lavorato affinché
questo evento si svolgesse in Italia & il prof. Enrico Pagello, della Fa-
colta di Ingegneria dell’Universita di Padova.

E.M. Professore ci puo spiegare in poche parole che cosa é RoboCup?

E.P. RoboCup propone al mondo della ricerca un problema standard, nel quale testare
tecnologie innovative nell’ambito dell’Intelligenza Artificiale e della Robotica. L'idea &
quella di organizzare un Campionato di calcio fra squadre di robot, sia reali che virtuali,
in cui si confrontino le tecnologie e le idee scientifiche sviluppate dai vari laboratori
sparsi per il mondo. Il punto fondamentale & che tutti questi robot sono autonomi, ciog
non sono «telecomandati», ma decidono autonomamente quali azioni compiere (colpire
la palla, tornare in difesa ...). Ci sono diversi tipi di tornei di calcio robotico: quello dei ro-
bot reali (Real Robot League) divisi in due categorie: Small size (robot piccoli di 10-15
cm) e Middle size (robot grandi 50 cm); quello dei robot simulati (Simulation League) in
cui due squadre, ciascuna composta da 11 robot virtuali, si affrontano in un campo di cal-

cio virtuale; quello dei robot dalla forma umana (Humanoid League) che prevede compe-
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tizioni fra gruppi di robot Umanoidi; e infine un quarto prevede la competizione fra.
due squadre di robot quadrupedi (4-Legged League).

E.M. Come é riuscita Paclova a battere la concorrenza per ospitare questo evento cosi
importante a livello mondiale?

E.P. Non & stato facile. Due anni fa quando abbiamo presentato la nostra candidatura
alla Federazione Internazionale RoboCup, c’erano altre due sedi prestigiose che vole-
vano ospitare |’evento. La prima era Acapulco in Messico che voleva RoboCup come
evento parallelo al pili importante Convegno di Intelligenza Artificiale al mondo: I'l)-
CAl. La seconda era la citta di Linz in Austria, che conta un distretto industriale e tec-
nologico di altissimo livello, e che ospita I'incontro annuale ARS Elettronica, di
grande attrattiva internazionale. Ma Padova, grazie alla collaborazione con Padova-
Fiere, & stata in grado di strutturare una proposta che ha sbaragliato i concorrenti.

E.M. Che ruolo ha avuto PadovaFiere nell’organizzazione di questo evento?

E.P. E stata determinante. Infatti come dicevo, & stato grazie al supporto finanziario e
logistico di PadovaFiere che siamo riusciti a strappare la RoboCup alle altre sedi can-
didate. L’esperienza di PadovaFiere nell’organizzazione di eventi internazionali e gli
ampi padiglioni messi a disposizione per I'iniziativa sono stati il partner ideale per il
prestigio dell’Universita di Padova e per la nostra lunga esperienza nella RoboCup.

E.M. I’Universita di Padova partecipera anche con una squadra?

E.P. Si, la nostra Universita pud vantare una partecipazione ininterrotta a tutte le edi-
zioni delle competizioni internazionali RoboCup, un fatto di cui solo poche Univer-
sita al mondo possono fregiarsi. Il nostro gruppo di ricerca in Robotica ed Intelligenza
Artificiale & stato presente a tutte le edizioni di RoboCup, dalla prima a Nagoya, in
Giappone nel 1997, fino all’ultima nel 2002 di nuovo (dopo quattro anni) in Giap-
pone. La nostra squadra ha cominciato partecipando al torneo dei robot simulati (Si-
mulation League), ma poi man mano ci siamo spostati sul torneo dei robot veri. Nelle
edizioni di Nagoya '97 e Parigi '98 la nostra squadra di simulazione ha ottenuto ot-
timi piazzamenti, ma abbiamo preferito orientare i nostri interessi di ricerca verso le
competizione fra robot reali autonomi (Middle-Size League). Per cui nel 1998 ab-
biamo fondato, assieme ai colleghi delle Facolta di Ingegneria di altre sei universita

Continua alla pagina seguente

Che cosa & la RoboCup ?

RoboCup é un'iniziativa scientifica inter-
nazionale che punta a promuovere la ri-
cerca sull'intelligenza artificiale e la robo-
tica e che per far cid organizza ogni anno
in un Paese diverso, un vero e proprio
campionato mondiale dicalcio, incuia
sfidarsi non sono campioniin carne ed
ossa, ma squadre di robot totalmente au-
tonomi.

La scelta di sviluppare robot che giocano
a calcio & stata dettata sia dal fatto che
il calcio & lo sport piti popolare al mondo,
sia perché conseguire un simile risultato
implica una serie diinnovazioni che po-
trebbero costituire la base della futura
tecnologia industriale ed un aiuto con-
creto al miglioramento della vita degli es-
seri umani.

RoboCup & I'evento di riferimento per le
Universita, i centri di ricerca e le aziende
leader di settore che in questa occasione
si incontrano per confrontarsi, per valu-
tare i risultati raggiunti e, perché no, per
diventare campioni del mondo! ¢

La squadra dell’Universita di Padova

Nel 1997 il prof. Enrico Pagello fonda il PasoTeam, squadra di RoboCup

Europei Amsterdam’00.

simulata che partecipa alla RoboCup’97, tenutasi a Nagoya.

La squadra & composta da cinque studenti di Ingegneria informatica.
L'anno dopo il prof. Pagello promuove la creazione di una squadra nazio-
nale di robot reali coinvolgendo altre universita e laboratori italiani fon-
dando Azzurra Robot Team (ART). Dal 1998 al 2000, Padova partecipa
alla RoboCup nella categoria Middle-Size con i propri robot nella squadra
nazionale ART e con il PasoTeam nella categoria Soccer Simulation.
ART si piazza al secondo posto sia ai Mondiali di Stoccolma’99 che agli

Nel 2001 la squadra nazionale si scioglie per creare tre team italiani: uno a

Padova, uno a Roma e uno a Milano. La squadra di Padova prende il
nome Artisti Veneti, per evidenziare sia il legame di continuita con 'esperienza di ART, che il legame della squadra con lo storico
Ateneo veneto. Gli Artisti Veneti Partecipano ai campionati del Mondo di Seattle’01 (Usa) e Fukuoka’02 (Giappone).

Gli studenti fanno un’esperienza nella squadra che dura in media un anno e che sfocia in alcuni progetti brevi o in un loro progetto di
laurea. Gli studenti progettano interamente i robot sia per quanto riguarda i motori che I'elettronica ed i sensori di bordo. Il software
che «gira» dentro ai robot & scritto interamente dagli studenti in ambiente Linux. Nella squadra gli studenti imparano a scrivere
software in grado di elaborare i dati sensoriali provenienti dai sensori in modo che il robot possa ricostruire la situazione di gioco cor-

rente e possa prendere autonomamente la decisione pit adeguata.
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La storia di RoboCup

L'idea di robot-calciatori & stata lanciata per la prima volta nel 1993 da un
gruppo di giovani ricercatori giapponesi. Nel 1995, dopo due anni di studi di
fattibilita, & stata annunciata I'intenzione di organizzare il primo torneo inter-
nazionale di calcio giocato esclusivamente da robot.

Nel luglio 1997 si & cosi tenuta la prima competizione internazionale di Ro-
boCup a Nagoya, in Giappone, seguita dai campionati di Parigi (1998), Stoc-
colma (1999), Melbourne (2000), Seattle (2001) e Fukuoka lo scorso anno
(2002), che hanno attirato partecipanti da ogni parte del Mondo. Basti pen-
sare che l'ultima edizione della RoboCup ha visto la partecipazione di oltre
4.000 ricercatori e una presenza record di pubblico con circa 120.000 spet-
tatori.

Italiane, la squadra di Middle-Size nazio-
nale ART (Azzurra Robot Team) coinvol-
gendo i laboratori di ricerca in Robotica
del Politecnico di Milano, dell’Universita
di Roma la Sapienza, dell’Universita di
Genova, dell’Universita di Parma ed altri
gruppi ancora. ART ha vinto la Coppa del
secondo posto sia alle Competizioni Mon-
diali di Stoccolma nel 1999, che alle Com-
petizioni Europee del 2000. Nel 2001
I'esperienza acquisita con la squadra na-
zionale ha permesso di far nascere tre
squadre italiane di Middle-Size: una a Pa-

dova, una a Milano e una a Roma.

E.M. Da quante persone é composta la
squadra di Padova? Tutti studenti o ci sono
anche ricercatori?

E.P. La nostra squadra di Padova, che si
chiama «Artisti Veneti», & composta circa
venti studenti della Facolta di Ingegneria.
Ci sono futuri ingegneri informatici, elet-
tronici e meccanici. Gli studenti sono se-
guiti da me e dal dr. Emanuele Menegatti,
neo dottore di ricerca e assegnista di ri-
cerca presso il nostro gruppo. Collabora
alle ricerche anche I'ing. Antonio D'an-
gelo, ricercatore presso I’Universita di
Udine. Tra gli studenti abbiamo anche la
valida presenza di una studentessa. La pre-
senza femminile in una squadra di Robo-
Cup & un evento non molto comune per
I"Italia, ma negli altri paesi europei come
la Francia o la Germania € molto piti fre-
quente. Nella squadra svedese c’& addirit-
tura una leggera prevalenza di studentesse
sugli studenti.

E.M. Ha un'idea di quante persone parteci-
peranno a questa edizione della RoboCup?
E da quanti paesi diversi arriveranno?

E.P. Le squadre che parteciperanno alla Ro-
boCup sono all’incirca 300 e provengono
da trenta diversi paesi del mondo, dagli
Stati Uniti al Giappone, dalla Svezia
all’lran, dalla Cina alla Lituania. Il numero
di persone che prenderanno parte alle gare
quest’anno superera le 1000 unita, a cui si
aggiungono poi i famigliari, in pratica riem-
piremo buona parte degli hotel di Padova.

E.M. Sappiamo che dar vita a un robat non
é assolutamente facile. Ci sono aziende
che vi supportano e seguono con interesse

questa vostra avventura?
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