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RISULTATI DI APPRENDIMENTO ATTESI
Conoscenza e capacita di comprensione

Il corso di Fondamenti di Automatica € un corso di base nell’ambito dell’analisi dei
sistemi dinamici e del progetto di sistemi di controllo per sistemi reali di qualunque
natura. Lo studente, al termine del corso, avra acquisito un nuovo approccio per
affrontare e risolvere problemi ingegneristici di notevole importanza dal punto di vista
applicativo. Tale approccio si basa sulla costruzione di un modello matematico del
sistema sotto studio, sulla validazione sperimentale di tale modello, sulla
individuazione e verifica di diverse proprieta del modello utili anche al fine di
determinare le tecniche idonee per il progetto del sistema di controllo, sulla validazione
delle prestazioni del sistema di controllo mediante esperimenti di simulazione digitale
effettuata su Personal Computer utilizzando strumenti software adeguati e, infine, sulla
verifica sperimentale su prototipo utilizzando dispositivi di prototipazione rapida per
I'implementazione della parte controllante del sistema di controllo stesso.

Capacita di applicare conoscenza e comprensione

Lo studente sara in grado di utilizzare le metodologie acquisite per lo studio
ingegneristico di sistemi reali che possano essere descritti da modelli matematici lineari

e tempo-invarianti. Sara, altresi, in grado di progettare controllori di tipo PID, e




controllori basati su reti di correzione elementari mediante tecniche di sintesi nel
dominio di w e di s.

Autonomia di giudizio
Lo studente sara capace di verificare le proprieta del modello sotto studio e, di
conseguenza, di valutare le azioni da intraprendere per conseguire gli obiettivi finali del
suo studio che sono quelli di costruire un sistema di controllo che permetta di
soddisfare assegnate specifiche di progetto.

Abilita comunicative

Le abilita comunicative dello studente verranno evidenziate nel corso delle prove orali
di esame.

Capacita d’apprendimento
Il corso si pone anche l'obiettivo di stimolare l'interesse dello studente per |'approccio
di tipo sistematico utilizzato nella trattazione dei vari argomenti oggetto del corso
stesso. Lo studente che acquisira tale metodologia di studio sara sicuramente in grado
di proseguire gli studi di ingegneria con maggiore autonomia e con maggiore profitto.

OBIETTIVI FORMATIVI DEL CORSO

Gli obiettivi del corso sono quelli dello studioidgstemi reali mediante un approccio basato swrdimodello
matematico del sistema stesso. Tale modello viditiezato sia per valutare il comportamento dinaoné a regime
mediante simulazione su PC in ambiente softwarécdtr usualmente I'ambiente Matlab-Simulink, séa gefinire e
valutare importanti aspetti del comportamento dstema reale stesso a partire dalla definizionalle dtudio di certe
proprieta del modello, fra le quali rivestono fondmtale interesse la stabilita, la controllabilitasservabilita, il
comportamento a regime permanente e quello traitsitd modello matematico viene anche utilizzater da
progettazione di un controllore da associare &t sia reale in modo che l'intero sistema sia in grddconseguire
prefissate prestazioni.
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