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PROGRAMMA SVOLTO 

DOCENTE: MUTO LUIGI – ERMINIO  GIULIO TASSI A.S: 2018- 2019  

DISCIPLINA:  SISTEMI ED AUTOMAZIONE INDUSTRIALE 

CLASSE: 5A MEM 

TEMA: Ripasso sull'oleo-

dinamica 

CONTENUTI: Elementi di meccanica dei fluidi, proprietà dei fluidi idraulici, 

centraline oleodinamiche, componentistica oleodinamica. 

TEMA: Azionamenti CONTENUTI:  Attuatori pneumatici. Attuatori elettrici: motori CC e 
motori a CA: curve caratteristiche, regolazione Motori passo - passo e 
motori Brushless. Applicazioni. Motori lineari: cenni. 

TEMA: Plc Logica cablata e programmabile, classificazione e struttura; unità centra-
le, CPU, memoria, alimentatore , modulo di comunicazione unità ingres-
si/uscite 

TEMA: Concetti base del 

controllo automatico 

Comando, regolazione e controllo; struttura e funzionamento; classifica-
zione;tipi di segnali; parametri caratteristici. 

TEMA: Schemi a blocchi 

funzionali 

Elementi caratteristici; algebra degli schemi a blocchi funzionali; sintesi 
di uno schema a blocchi. 

TEMA: Regolatori indu-

striali 

Definizioni di regolatore e servo regolatore; vari tipi di regolazione: re-
golazione on-off, regolazione P, regolazione I, regolazione D. Regola-
zioni miste: PI, PD, PID. 

TEMA: Trasduttori e sen-

sori 

CONTENUTI:  Costituzione di un trasduttore e principali caratteristiche 
di funzionamento. Trasduttori di posizione: tipi, principi di funziona-
mento e caratteristiche di impiego: potenziometri, righe ottiche, encoder 
ottico, encoder magnetico, lvdt, inductosyni. Trasduttori di velocità (di-
namo tachimetrica), trasduttori di deformazione, (estensimetri elettrici, 
celle di carico), trasduttori di temperatura (termocoppie, termistori, ter-
moresistenze), trasduttori di pressione, trasduttori di livello, trasduttori di 
prossimità. 
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TEMA: Robotica indu-

striale 

CONTENUTI: Definizione di robot industriale; architettura, struttura e presta-

zioni dei robot; classificazione; sistemi di azionamento dei giunti; sensori e 

unità di governo; attuatori finali(end effector); applicazioni dei robot. 

 

TEMA: Attività di labora-

torio 

CONTENUTI: schemi di circuiti pneumatici ed elettropneumatici, simulazio-

ne degli stessi con l’ausilio di software di simulazione e realizzazione al banco. 

Programmazione di PLC in linguaggio Ladder. Semplici esempi di program-

mazione di robot industriali 

 

Firma Docente___________________________     Data___________________ 

Firma Delegati di classe__________________________________________   Data____________________ 


