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	COMPETENZE
	CONTENUTI
	TEMPI
	METODI
	STRUMENTI

	Generali

· Misurare, elaborare e valutare grandezze e caratteristiche tecniche con opportuna strumentazione.
· Organizzare il processo produttivo contribuendo a definire le modalità di realizzazione, di controllo e collaudi del prodotto.
· Documentare e seguire i processi di industrializzazione.
· Individuare le proprietà dei materiali in relazione all’impiego, ai processi produttivi e ai trattamenti
· Progettare strutture, apparati e sistemi, applicando anche modelli matematici, ed analizzarne le risposte alle sollecitazioni meccaniche, termiche, elettriche e di altra natura

	1.Algebra di Boole e mappe di Karnaugh : Richiami algebra di Boole. Circuiti combinatori: schema elettrico, a contatti, logico e pneumatico. 

2.Circuiti sequenziali: Circuiti sequenziali. Cicli con segnali non bloccanti e con segnali bloccanti. Metodo delle memorie in cascata.
3.Algebra degli schemi a blocchi-Analogie-Trasduttori: Caratteristiche di un sistema: definizioni. Algebra degli schemi a blocchi. Funzione di trasferimento. Sistemi ad anello aperto e chiuso. La retroazione. Sistemi di tipo 0, 1, 2. Influenza dei disturbi sui sistemi di regolazione e controllo. Trasduttori: generalità e grandezze fondamentali. Trasduttori di posizione, di velocità, di forza, di pressione, di portata, di temperatura.

4.Programmazione dei controllori a logica programmabile: Confronto tra logica cablata e logica programmabile. Schema funzionale e architettura di un PLC. Tipi di PLC. Alimentazione e memorie. Unità centrale e bus di sistema. Unità di ingresso e uscita analogiche e digitale. Il linguaggio LADDER.

5.Attuatori-Elementi di robotica industriale: Gli attuatori: generalità e definizioni. Motori elettrici e regolazione. Definizione del robot industriale. Tipi di robot. I movimenti robotici. Organi di presa. Attuatori robotici, sensori e trasduttori.

	Settembre

Ottobre

Novembre

Dicembre

Gennaio

Febbraio

Marzo

Aprrile

Maggio

Giugno


	· Lezione frontale
· Discussione

· Approccio tutoriale

· Studio del caso

· Problem solving

· Simulazione

· Progetto

· Brainstorming

· Peer education

· Flipped classroom

· Cooperative learning


	· Dispense 

· Materiale multimediale
· Manuali

· Riviste tecniche
· Articoli

· Banchi didattici di simulazione

· Stampante 3d

· Macchine CNC



	Specifiche
	
	
	Osservazioni


	· Sapere analizzare, scrivere e progettare un circuito in logica combinatoria .
· Sapere usare le mappe di Karnaugh.
· Sapere risolvere problemi riguardanti i circuiti sequenziali.
· Sapere descrivere un qualunque sistema mediante uno schema a blocchi e saper determinare la funzione di trasferimento.
· Sapere riconoscere i vari tipi di sistemi.
· Sapere descrivere i vari componenti di un sistema.
· Saper operare tramite gli opportuni strumenti matematici sulla dinamica di un sistema qualsiasi.
· Sapere descrivere i principi di funzionamento dei vari tipi di trasduttori utilizzati in ambito industriale e civili.
· Saper descrivere l’architettura di un PLC.
· Sapere distinguere le varie tipologie di PLC. presenti in commerci.
· Sapere scrivere un programma in LADDER.
· Sapere interpretare un programma ladder.
· Sapere descrivere i principi di funzionamento degli attuatori per uso industriale e civile.
· Sapere dimensionare gli attuatori tenendo conto dei criteri tecnici ed economici.
· Sapere descrivere le varie parti che costituiscono un robot.
· Sapere distinguere le varie tipologie di robot presenti in commercio.

	
	
	Rispetto alla programmazione di inizio anno non è stato possibile affrontare due U.D., ovvero quelle relative al linguaggio C e ad Arduino. Inoltre, alcuni argomenti, in particolare quelli in cui il linguaggio matematico richiesto era maggiore, sono stati trattati in modo semplice. Si è cercato comunque, di fornire allo studente una panoramica esaustiva sulla complessità dell’industria Meccatronica, fornendo loro tutti gli strumenti necessari.

	Tipologie di verifica 
	
	
	Indicazioni metodologico  -  disciplinari

	X
	Trattazione sintetica
	
	
	· Lezione frontale

· Discussione

· Approccio tutoriale

· Studio del caso

· Problem solving

· Simulazione

· Progetto

· Brainstorming

· Peer education

· Flipped classroom

· Cooperative learning



	X
	Quesiti a risposta singola
	
	
	

	X
	Quesiti a risposta multipla
	
	
	

	X
	Problemi a soluzione rapida
	
	
	

	X
	Verifiche scritte in classe
	
	
	

	X
	Verifiche scritte a casa
	
	
	

	X
	Verifiche orali
	
	
	

	X
	Dialogo
	
	
	

	X
	Esercizi alla lavagna

Altro
	
	
	

	X
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