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Modulo Elettronica

RISULTATI DI APPRENDIMENTO ATTESI

Conoscenza e capacita di comprensione

L’allievo, al termine del corso, avra acquisito osoenze e capacita di comprensione su:
» caratteristiche fondamentali e principio di funzaomento dei dispositivi elettronici di piu

comune impiego;

» funzionamento dei circuiti elettronici di piu conmiimpiego nelle applicazioni tipiche dei

sistemi automatizzati




I'utilizzo dei sistemi elettronici nelle comunicani;

comprendera i principi fisici e la fisica matematiatile alla comprensione dei fenomeni
elettronici;

avra una visione sistematica del circuito eletroni

sara consapevole del contesto scientifico multiplis@re che abbracci i settori
dell'Ingegneria dell'Informazione e dell’'Ingegnetiaustriale.

Capacita di applicare conoscenza e comprensione
L’allievo, al termine del corso, sara in grado di:

identificare, formulare e analizzare le problemaifondamentali connesse con I'impieg(
dei circuiti elettronici e dei convertitori elettrizi, utilizzando metodi, tecniche e strumen
aggiornati.

comprendere i fenomeni, i circuiti ed i sistemitElici

conoscere le grandezze fisiche e la terminolodigetiettronica

comprendere I'utilizzo dei circuiti elettronici i@leronautica e nell’automotive

Autonomia di giudizio
L’allievo avra acquisito 'autonomia necessaria papiegare correttamente i circuiti elettron
elementari ed i convertitori elettronici.

Abilita comunicative

Lo studente sara in grado di: acquisire la capaktit@municare ed esprimere
problematiche inerenti I'elettronica; conoscergiandezze fisiche e la terminologia
dell’Elettronica; di sostenere conversazioni suggohe attuali che riguardano i circuiti
elettronici; di discorrere con competenza su terhatiegate all’elettronica anche con not
addetti ai lavori.

Capacita d’apprendimento
L’allievo sara in grado di:

affrontare lo studio dei sistemi elettronici;

riconoscere la necessita dell'apprendimento autendunante tutto I'arco della vita;
effettuare ricerche bibliografiche in maniera aatom sui sistemi elettronici;

di leggere in maniera autonoma un testo spec@igtidi comprenderlo;

di seguire seminari e workshop di elettronica e m@ndere le relazioni orali e gli atti
pubblicati.

— 7

ici

OBIETTIVI FORMATIVI DEL MODULO ELETTRONICA

Analisi del sistema elettronico complesso e la gpartizione in moduli funzionali.

Vengono descritte funzione, realizzazione e carstieghe di interfaccia dei va

sottomoduli. Il corso comprende anche le noziondimentali relative alla strumentazigne

e alle misure elettroniche.

DENOMINAZIONE DEL MODULO: ELETTRONICA APPLICATA

ORE LEZIONI LEZIONI FRONTALI E ESERCITAZIONI
FRONTALI /
ESERCITAZIONI
5/2 Sistema elettronico e sua funzione di trasfenito, concetto di segnale e s

rappresentazione nel tempo e in frequenza. Araliscrizione di un

circuito tramite trasformate di Laplace e rapprészione tramite diagrammga

ua




di Bode.

5/2 Identificazione dei blocchi di amplificazioneendizionamento del segnale
parametri caratteristici, modelli, specifiche dogetto, limiti del modello
(distorsione, rumore, offset, etc.).

5/2 Dispositivi per condizionamento e amplificazdrasati su semiconduttore
Diodi e circuiti a diodo, transistori MOS e BJTaed applicazione come
dispositivi per amplificazione e commutazione.

5/2 Principio della reazione negativa, uso dell'ficptore operazionale per
realizzare amplificatori. Configurazione dell'anfatore basato su OP-
AMP di tipo invertente, e non invertente; amplitma da strumentazione,
comparatore di soglia. Caratteristiche dell'opevaale reale.

5/2 Circuiti per le applicazioni logiche: introdonie all'elettronica dei sistemi
logici, famiglie logiche e loro proprieta (interfaamento, tempistiche e
potenza dissipata), logiche combinatorie (sommataoitiplicatori,
multiplexer) e sequenziali (latch, flip-flop, cotud, registri, macchine a stat
finiti), memorie a semiconduttore (ROM, PROM, EPRCBEPROM,
FLASH, SRAM, DRAM, CAM), dispositivi logici programabili (PLA,
FPGA architettura e programmazione).

5/3 Identificazione delle strutture di elaborazipodiéferenze tra segnali analogici
e digitali, effetto del rumore e disturbi.
5/3 Principi di conversione analogico-digitale gitdile-analogica, teorema di

Shannon, dimensionamento di sistemi di acquisizaatee problemi di
interfacciamento.

3/2 Cenni alle architetture delle unita a microgssore, protocolli di
comunicazione e relativi supporti fisici.
212 Tecnologie per la realizzazione di sistemi gaagti elettronici.
Totale: 40/20
TESTI
CONSIGLIATI

Materiale didattico di riferimento verra reso disbile sugli argomenti
svolti nel corso delle lezioni e sulle applicazisuailuppate nelle
esercitazioni.

William B. Ribbens "Understanding Automotive Ekectics" fifth edition,
Newnes, Butterworth-Heinemann, 1998

Richard J. Jaeger, "Microelettronica", McGraw-H11698

Modulo Robotica

RISULTATI DI APPRENDIMENTO ATTESI
Conoscenza e capacita di comprensione:
» Lo studente al termine del corso avra conoscendke gwoblematiche inerenti la
cinematica, la dinamica e le modalita di contraolé robot industriali.
Conoscenza e capacita di comprensione applicate:
» Lo studente sara in grado di effettuare la scateetta sia della struttura del robot che della
programmazione in relazione alla necessita speaaiféla cella di lavorazione flessibile.

OBIETTIVI FORMATIVI DEL MODULO
Autonomia di giudizio:




Abilita comunicative:

Capacita di apprendere:

Lo studente sara in grado di interpretare il ctorebodo di funzionamento della scelta
operata in relazione alla applicazione.

Lo studente acquisira la capacita di comunicareesgrimere problematiche inerenti
'oggetto del corso. Sara in grado di sostenerevex@azioni su tematiche inerenti |le
applicazioni dei robot nell’ambito della industfiassibile.

Lo studente avra consolidato molte delle conoscenaenbito matematico, della geometria
analitica e della meccanica razionale, e questocgtisentira di proseguire gli studi
ingegneristici con maggiore autonomia e discernimen

MODULO Robotica
ORE FRONTALI LEZIONI FRONTALI
1 introduzione

cinematica

matrice di rotazione

composizione di matrici di rotazione

angoli di eulero

asse angolo

trasformazioni omogenee

cinematica diretta

cinematica di strutture tipiche di manipolazione

spazio dei giunti e spazio operativo

calibrazione cinematica

problema cinematico inverso

cinematica differenziale

jacobiano geometrico

jacobiano di strutture tipiche di manipolazione

singolarita cinematiche

analisi della ridondanza

inversione della cinematica differenziale

jacobiano analitico

algoritmi per l'inversione cinematica

statica

ellissoidi di manipolabilita

dinamica

formulazione di Lagrange

proprieta del modello

identificazione dei parametri dinamici

dinamica diretta e inversa

modello dinamico nello spazio operativo

ellissoide di manipolabilita dinamica

pianificazione di traiettorie

traiettorie nello spazio dei giunti

traiettorie nello spazio cartesiano

controllo del moto

controllo del moto indipendente ai giunti

controllo del moto PD con compensazione dellaitra

RlRRRPRIRRRPRIRIRRPR R IRIRPR R IR RN R NN N NN N N R R AN R R R R R -

controllo del moto a coppia precalcolata
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48 | TOTALE
ESERCITAZIONI
2 Relazione cinematica diretta di un robot
2 Cinematica inversa di un robot
2 Cinematica differenziale
4 Inversione della cinematica differenziale e g@esti della ridondanz
cinematica
2 Modello dinamico dei robot
2 Modello dinamico del robot SCARA AMADEUS 2
14 TOTALE
TESTI » Dispense fornite dal Docente
CONSIGLIATI |« L. Sciavicco, B. Siciliano, L. Villani, G. Orioldzobotica, McGraw-Hill,

3%edizione, 2008
* King-Sun Fu, Rafael C. Gonzalez, C.S. George Rebotica, McGraw-
Hill




