PROGRAMMA E COMPETENZE

Corso OmaRobot –The Original-

Obiettivi:

· coinvolgere docenti e studenti di più specializzazioni (Meccanica, Elettrotecnica ed Elettronica) nella realizzazione delle parti e dell’assemblaggio di piccoli robot 

· estendere l’analisi delle problematiche tecniche a quelle di carattere generale, ambientale, ergonomico e roboetico

· Coinvolgere docenti ed alunni delle classi inferiori ed in particolare delle scuole medie di primo grado nell’approccio alla materia
· promuove le attitudini creative negli studenti, nonché la loro capacità di comunicazione, cooperazione e lavoro di gruppo
· favorire negli studenti un atteggiamento di interesse e di apertura anche verso le tradizionali discipline di base (p. es. matematica, fisica, disegno tecnico, etc.)

· creare nuove tipologie di corsi di formazione e aggiornamento professionale 
· progettare e realizzare percorsi integrativi tra diversi sistemi formativi 
· promuovere forme di collaborazione tra la scuola, le istituzioni, gli enti pubblici e l'industria

· creare contenuti educativi innovativi da immettere nei circuiti di e-learning. 

· permettere l'aggiornamento permanente degli insegnanti 
· facilitare l'immissione nel mondo del lavoro dei diplomati 
· selezionare e preparare i migliori diplomati agli studi universitari 
· consentire la formazione permanente nell'ambiente di lavoro 
Programma del corso:
Il robot, un completo sistema di controllo

Che cos’è un robot?

I robot nell’industria elettronica

I robot nell’industria meccanica e manifatturiera 

Alcuni esempi di robot

L robot negli impieghi pericolosi

I robot nel settore aerospaziale

Il robot e il suo campo d’azione 

Le parti che costituiscono un robot 

Il ruolo dei trasduttori

Controllo ad anello aperto e anello chiuso

Il robot: un completo sistema di controllo 

Schema a blocchi del sistema 

Segnali analogici e digitali 

Comunicazione seriale e parallela 

Il linguaggio di programmazione

Ambiente di lavoro

L’archiviazione dei dati

Variabili e costanti, tipi di variabile

Le procedure e le subroutine

I costrutti condizionali

Cicli iterativi e condizioni di uscita

La programmazione del microprocessore

Il debug locale e in remoto
Il supporto della documentazione
I sensori e i segnali d’ingresso

Il blocco d’ingresso

La conversione analogico-digitale

Sensori di fine corsa (di contatto)

Sensori di prossimità

Sensore di prossimità ottico

Sensore di prossimità a infrarossi 

Sensori di distanza

Sensori di distanza ultrasonici

Sensore di direzione (beacon) 

La meccanica del robot

Componenti, mobilità, strutture

Tipi di giunti

Rotazioni e traslazioni
Tipi di link

Gradi di mobilità
Mobilità dei meccanismi

Gradi di libertà

Spazio di lavoro

Robot Cartesiano

Robot Cilindrico

Robot Sferico o polare

Robot Articolato

Robot SCARA

Robot Parallelo

Mobilità di arto umano

Risoluzione, ripetibilità, accuratezza

Fattori che influiscono sulla accuratezza
Gestione delle traiettorie
Traiettorie Stop-to-Stop

Traiettorie Point-to-Point

Robot Mobili
Robot a ruote
Ruota fissa

Ruota orientabile centrata

Ruota orientabile eccentrica

Ruota composta

Classificazione dei robot a ruote

Gradi di mobilità

Gradi di sterzabilità

Cinematica

Controllo del movimento

Odometria

Mobilità con arti
Controllo biologico

Zampe

Stabilità

Andatura

Tecnologia e costruzione dei robot
Motor mount 

Gearboxes 

Material Selection

Polycarbonate Sheets

Composite Materiales
Extrusions

Nuts and bolts

Spacers and standoffs

Attaching Wheels 

Hubs 

Couplers

Gears

Helical gears

Timing belt gears

Worm Gears

Sprockets & Chain 

Roller chain tensioner

Ball Bearings

La gestione del movimento

Gli attuatori
I motori elettrici

I motori ad induzione 

Il controllo della velocità nei motori ad induzione
I motori passo-passo 

I motori “brushless”

I motori in continua 

Il controllo lineare

Il controllo on-off

Il controllo della velocità

Il controllo della direzione

Il controllo della direzione e della velocità

Il controllo del sistema

L’unità centrale

Il blocco di controllo

Strategie di movimento

Pianificazione delle traiettorie

