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PROPEDEUTICITA
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ANNO DI CORSO

Secondo

SEDE DI SVOLGIMENTO DELLE
LEZIONI

Consultare il sito www.ingegneria.unipa.it

ORGANIZZAZIONE DELLA DIDATTICA

Lezioni frontali;

Analisi e discussione in aula di casi di studio;
Esercitazioni teoriche;

Esercitazioni di gruppo per progetti e
implementazioni sul simulatore robotico e su
robot;

Presentazioni e discussioni in aula di progett
implementazioni;

Dibattiti guidati in aula su temi di ricerca.

MODALITA DI FREQUENZA

Facoltativa

METODI DI VALUTAZIONE

Discussione sugli argomenti del corso;
Discussione di un caso di studio;
Discussione degli elaborati svolti durante le
esercitazioni teoriche;

Discussione dei progetti e implementazioni s
simulatore e sui robot realizzati durante le
esercitazioni di gruppo;

Presentazione e discussione di una tesina di
gruppo concordata su un tema di ricerca.

TIPO DI VALUTAZIONE

Voto in trentesimi

PERIODO DELLE LEZIONI

Primo semestre

CALENDARIO DELLE ATTIVITA
DIDATTICHE

Consultare il sito www.ingegneria.unipa.it




ORARIO DI RICEVIMENTO DEGLI Lunedi 9-11 o su appuntamento.
STUDENTI

RISULTATI DI APPRENDIMENTO ATTESI

Conoscenza e capacita di comprensione

Lo studente acquisira conoscenze per affrontaisol/ere in maniera originale i problemi legati
alla progettazione di robot autonomi. Lo studemhtelisra e analizzera le principali metodologie
per la progettazione e analisi delle prestazionirdsistema robotico. Lo studente analizzera da
studio di architetture per la robotica e conoscétani di ricerca della robotica autonoma. Lo
studio vertera anche sui principali aspetti ecomom etici della robotica autonoma e di servizi
Per il raggiungimento di questo obiettivo il cosmmprende: lezioni frontali; analisi e discussio
di casi di studio; seminari e dibattiti guidatitemi di ricerca.

Per la verifica di questo obiettivo 'esame compleia discussione sugli argomenti del
programma; sui casi di studio presentati; sullmepreparata autonomamente su temi di ricerg

Capacita di applicare conoscenza e comprensione

Lo studente acquisira le metodologie per la appitee delle nozioni apprese alla progettazion
implementazione di sistemi e architetture per t@hmonomi. Egli sara in grado di progettare
architetture robotiche in maniera originale, indivare i problemi, formulare algoritmi, definire
implementazioni e valutare le prestazioni e canattehe delle soluzioni proposte.

Per il raggiungimento di questo obiettivo il cotsmmprende: esercitazioni teoriche; esercitazio
di gruppo sul simulatore robotico e su robot valta progettazione, implementazione e analisi
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delle prestazioni di sistemi robotici; la prepacemd di una tesina svolta autonomamente su temi di

ricerca.

Per la verifica di questo obiettivo 'esame compieia discussione degli elaborati preparati
durante le esercitazioni teoriche; la discussian@getti e implementazioni preparati durante
esercitazioni di gruppo; sulla tesina preparataramnamente su temi di ricerca.

Autonomia di giudizio

Lo studente acquisira le metodologie di progettagjamplementazione e valutazione di
architetture robotiche e analizzera diversi casitdiio. Sara quindi in grado di analizzare i dati
anche limitati e incompleti a sua disposizioneapprre soluzioni progettistiche adeguate per
problemi nuovi integrando le conoscenze acquisitamte il corso. Sara in grado di analizzare
pregi e difetti delle soluzioni proposte. Saratiadp di valutare le prestazioni delle soluzioni
proposte anche sulla base del contesto economietced

Per il raggiungimento di questo obiettivo il cosmmprende: analisi e discussioni su casi di sty
lezioni ed esercitazioni di gruppo sulla progettagi, implementazione e valutazione di
architetture robotiche complete mediante simulazi@su robot; lezioni sul contesto economicg
sociale della robotica; lezioni sulla “roboeticatpsentazioni e discussioni in aula di progetti e
implementazioni; preparazione di una tesina s\aitanomamente su temi di ricerca.

Per la verifica di questo obiettivo 'esame compieta discussione sui casi di studio; la
discussione su progetti e implementazioni di aethite robotiche preparati durante le
esercitazioni di gruppo con particolare riguarda ahlutazione delle prestazioni e agli aspetti
economici ed etici; sulla tesina preparata automoemde su temi di ricerca.

Abilita comunicative

Lo studente sara in grado di lavorare in gruppaodaunicare con competenza e proprieta di
linguaggio le problematiche relative alla progatiag, implementazione e valutazione dei siste
robotici.

Per il raggiungimento di questo obiettivo il cosmmprende: esercitazioni di gruppo sulla
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progettazione e implementazione di architetturetiche; presentazioni e discussioni in aula di




progetti e implementazioni; seminari e dibattitidati su temi di ricerca.

Per la verifica di questo obiettivo 'esame compleenn esame orale sugli argomenti del corso
discussione su casi di studio; la discussione lgtiorati e sui progetti e implementazioni
preparati durante le esercitazioni di gruppo; Espntazione di una tesina preparata
autonomamente su temi di ricerca.

Capacita d’apprendimento

Lo studente sara in grado di apprendere in autamdsproblematiche specifiche relativa alla
robotica autonoma.

Per il raggiungimento di questo obiettivo il cosmmprende: esercitazioni di gruppo sulla
progettazione e implementazione di architetturetiche; presentazioni in aula di progetti e
implementazioni; seminari e dibattiti guidati smiedi ricerca.

a

Per la verifica di questo obiettivo 'esame compieia discussione sugli elaborati e sui progetti e

implementazioni preparati durante le esercitazibigiruppo; sulla tesina preparata autonomam
su temi di ricerca.
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OBIETTIVI FORMATIVI

Il corso implementa gli obiettivi formativi previsial RAD del Corso di Laurea Magistrale in Ingegadnformatica
per quanto riguarda la robotica.

In accordo agli obiettivi formativi qualificanti He classe Ingegneria Informatica, i laureati magls potranno
trovare occupazione presso le industrie per I'aaome e la robotica.

Tra i criteri seqguiti nella trasformazione del apdi laurea nell’ordinamento 270, gli insegnameleti corso di laurea
pur senza trascurare i contenuti a ricaduta agplaliretta, danno ampio spazio alla formazion#endiscipline
specialistiche proprie dell'Ingegneria Informatineanzata quali la robotica.

Gli obiettivi formativi specifici del corso di laea riportati dal RAD sono rivolti al conseguimertta parte dellg
studente di una solida preparazione sugli aspettiade e applicativi dellingegneria informatica siegli ambiti
tradizionali del progetto, realizzazione e gestigliesistemi e applicazioni informatiche complessi, in settori
avanzati quali la robotica. La robotica € tra keegprofessionali di riferimento del Corso di Laurea

In accordo con i risultati di apprendimento attgsortati dal RAD, una volta conseguito il titolibJaureato magistral¢
in Ingegneria Informatica avra conoscenze appraferdelle metodologie e degli strumenti utilizzalpiér il progetto
e la realizzazione di sistemi informatici ancheéttori avanzati, quali la robotica.

Tra gli sbocchi occupazionali e professionali psévper i laureati secondo il RAD vi sono le indietper
l'automazione e la robotica.
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ROBOTICA
ORE LEZIONI FRONTALI
2 Introduzione al Corso
2 Analisi economiche e sociali sulla robotica divsgo (Materiale fornito dal docente)
2 La simulazione robotica (Materiale fornito datdaote)
4 Sensori robotici [1]
4 Cinematica dei robot mobili [2]
4 Cinematica dei bracci robotici [3]
4 Comportamenti robotici [2]
4 Pianificazione del moto [1,2]
4 Reti neurali per la robotica [1]
4 Soft computing per la robotica (Materiale forrital docente)
2 Analisi delle prestazioni di un robot [1]
2 “Roboetica” [4]
ANALISI E DISCUSSIONE CASI DI STUDIO
1 RCS
1 AURA
1 SOAR e ACT-R
1 CLARION
1 LIDA
1 CiceRobot
ESERCITAZIONI TEORICHE
2 Caratterizzazione di sensori robotici




Calcolo della cinematica dei robot mobili

Caratterizzazione della cinematica di un braochmtico

Caratterizzazione dei comportamenti robotici

Calcolo della traiettoria di un robot

Caratterizzazione di una rete neurale

Caratterizzazione di un sistema di soft computing
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Calcolo delle prestazioni di un robot

ESERCITAZIONI DI GRUPPO SUL SIMULATORE ROBOTICO

Progettazione e implementazione di un robot basatomportamenti

Progettazione e implementazione di un pianifiGfer un robot mobile

Progettazione e implementazione di un robot basateti neurali
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Progettazione e implementazione di un robot basasoft computing

ESERCITAZIONI DI GRUPPO SUI ROBOT

Progettazione, implementazione e analisi detistpzioni di una architettura robotica

PRESENTAZIONI E DISCUSSIONI IN AULA

9

Discussione in aula di progetti e implementazfeparati durante le esercitazioni di grupj

SEMINARI E DIBATTITI GUIDATI

15

Seminari e dibattiti guidati su temi di ricefnaobotica anche con la partecipazione di
esperti del settore

TESTI
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[1] U. Nehmzow, A. Chella, R. Sorbello: Robotica Mle. Un'introduzione pratica, Springe
2008.

[2] R. Siegwart, I.R. Nourbakhsh, D. Scaramuzzdroduction to Autonomous Mobil
Robots (2nd ed), MIT Press, 2011.

[3] B. Siciliano, L. Sciavicco, L. Villani, G. Orio: Robotics: Modelling, Planning an
Control, Springer, 2009.

[4] W. Wallach, C. Allen: Moral Machines: Teachiipbots Right from Wrong, Oxfor
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University Press, 2008.




