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RISULTATI DI APPRENDIMENTO ATTESI
Conoscenza e capacita di comprensione

+ Lo studente al termine del corso avra conoscenza delle problematiche inerenti Ia

cinematica, la dinamica e le modalita di controllo dei robot industriali.
Capacita di applicare conoscenza e comprensione

+ Lo studente sara in grado di effettuare la scelta corretta sia della struttura del robot
che della programmazione in relazione alla necessita specifica della cella di lavorazione
flessibile.

Autonomia di giudizio:

+ Lo studente sara in grado di interpretare il corretto modo di funzionamento della scelta

operata in relazione alla applicazione.
Abilita comunicative:

+ Lo studente acquisira la capacita di comunicare ed esprimere problematiche inerenti
I'oggetto del corso. Sara in grado di sostenere conversazioni su tematiche inerenti le
applicazioni dei robot nell’ambito della industria flessibile.

Capacita d’apprendimento:

+ Lo studente avra consolidato molte delle conoscenze in ambito matematico, della




geometria analitica e della meccanica razionale, e questo gli consentira di proseguire
gli studi ingegneristici con maggiore autonomia e discernimento.

OBIETTIVI FORMATIVI
Fornire allo studente conoscenze tecnologiche & bal campo della robotica. lllustrare le
principali problematiche legate all'impiego dei @b ambito industriale. Permettere allo studer]

di acquisire competenze nell'utilizzo e nella pemgmazione di robot.

Robotica Industriale

ORE FRONTALI LEZIONI FRONTALI

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 della ¢ggavi

controllo del moto a coppia precalcolata

controllo del moto adattativo

controllo dell'interazione
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controllo di impedenza




controllo di forza

controllo parallelo forza/posizione

controllo ibrido forza/posizione

sensori e attuatori

e

unita di governo (esempio COMAU C4G)

TOTALE

ESERCITAZIONI

Relazione cinematica diretta di un robot

Cinematica inversa di un robot

Cinematica differenziale

Inversione della cinematica differenziale e gestidella ridondanza cinematica

Modello dinamico dei robot

Modello dinamico del robot SCARA AMADEUS 2

Applicazione di leggi di leggi di controllo deloto dei giunti al robot scara AMADEUS 2
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Programmazione in PDL2 del robot COMAU Smart SIX
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