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MODULO CONTENUTI

EDUCAZIONE CIVICA

• Il  lavoro come valore costituzionale:
◦ introduzione alla IA (definizione dei termini e principi di funziona-

mento degli algoritmi), l’impatto della robotica e dell’intelligenza ar-
tificiale sul lavoro e le società;

RETI ELETTRICHE
in CONTINUA

• Legge di Ohm;

• Serie e Parallelo di resistori;

• Generatori elettrici a tensione costante;

• Principi di Kirchhoff;

• Calcolo di potenze;

• Inserzione degli strumenti di misura per la misura di correnti e di ten-
sioni;

• Uso della notazione esponenziale per calcoli tecnici;

• Diodi;
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MODULO CONTENUTI

ROBOTICA

• Tipologie di Robot:

◦ cartesiani, cilindrici, sferici, antropomorfi;

• Componenti del robot:

◦ manipolatore, controllore, interfaccia;

• Il manipolatore:

◦ assi del manipolatore;

◦ giunti prismatici e rotoidali;

◦ la flangia e l’organo terminale o utensile;

• Terne di riferimento:

◦ riferimento di base (terna fissa);

◦ riferimento di utensile (terna mobile);

◦ il Tool Center Point;

• Definizione di Target:

• robotarget e jointtarget;

• Programmazione del movimento in linguaggio RAPID:

◦ movimento per giunti (MoveABSJ e MoveJ), 

◦ movimento lineare (MoveL);

◦ movimento circolare (MoveC);

◦ tolleranza di posizionamento;

◦ velocità del movimento;

• Programmazione avanzata:

◦ le procedure;

◦ offset del target con la funzione Offs();

◦ strutture di selezione e ciclo;

◦ gestione dei segnali di Input/Output;

• PCTO:

◦ iscrizione al corso ABB “Robotica Industriale BASE” con rilascio di 
attestazione finale di superamento delle prove.

PROGRAMMAZIONE

PLC

• Introduzione al PLC:

◦ caratteristiche principali di un PLC;

◦ modularità, tipi di moduli;

◦ indirizzamento di Ingressi e Uscite e della memoria;

• Introduzione al linguaggio LADDER:

◦ contatti NA e NC, bobine;

◦ interpretazione della logica combinatoria;

C.F.: 80003100197 – Cod. Mecc.: CRIS004006
Certificazione di Sistema Qualità  Norme UNI EN ISO 9001

Pag. 2/3



Il programma è stato visionato e approvato dai rappresentanti degli studenti della classe.

Firma dei docenti:

__________________________________

__________________________________

Firma dei delegati di classe:

_________________________________

__________________________________

Data:
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