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ESAME SCRITTO CON SOLUZIONI: la risposta corretta & evidenziata in giallo

Nome e coghome: Data:

TEST: segna con una X la risposta corretta. In alcuni casi piu di una risposta potrebbe risultare
parzialmente corretta, ma solo una & completamente corretta e totalmente appropriata. Indicare una
sola risposta.

1) MODULO 14 - AUTOMAZIONE
La dinamo tachimetrica fornisce:

[J una tensione direttamente proporzionale alla velocita
[J una corrente direttamente proporzionale alla velocita
[J una tensione inversamente proporzionale alla velocita

2) MODULO 15 - ROBOTICA
Nel motore asincrono trifase:

[J non e possibile variare la velocita
[ & possibile variare la velocita mediante un inverter
[ & possibile variare la velocita modificando lo sfasamento relativo delle tre correnti

3) MODULO 16 - AZIONAMENTI DI POTENZA
In un chopper il diodo di ricircolo serve per:

[ linearizzare la corrente nel carico
[0 consentire sempre il passaggio di corrente nel carico
[0 proteggere il dispositivo elettronico funzionante come interruttore

4) MODULO 22 - SISTEMI DI CONTROLLO
Un controllo PID é ben calibrato quando:

[J I'errore a regime & minimo, il tempo di assestamento & minimo, le sovraelongazioni sono
massime

[0 I'errore a regime & minimo, il tempo di assestamento & minimo, le sovraelongazioni sono
minime

[0 I'errore a regime & minimo, il tempo di assestamento & massimo, le sovraelongazioni sono
minime
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5) MODULO 10 - FONDAMENTI DI PROJECT MANAGEMENT INFORMATICO
La Work Breakdown Structure (WBS) puo essere definita come:

[

la rappresentazione in forma grafica della composizione gerarchica di tutte le attivita di un
progetto, partendo dal livello piu alto (e pil generale) e scomponendo “ad albero” le attivita
disaggregandole in unita via via piu dettagliate.

la rappresentazione tabellare che identifica i ruoli e le responsabilita all’interno di
un’organizzazione o di un progetto.

La valutazione dei tempi del progetto e la schedulazione temporale.

6) MODULO 11 - SOFTWARE LIFECYCLE MANAGEMENT
In Ingegneria del Software, un requisito puo essere definito come:

U
tJ

qualsiasi condizione che puo causare il malfunzionamento o il fallimento del software.

una proprieta o qualita che un prodotto deve avere o soddisfare (descrizione dei servizi che un
sistema software deve fornire, insieme ai vincoli da rispettare sia in fase di sviluppo che durante la
fase di operativita del software).

la validazione di tutte le componenti del progetto in uno speciale ambiente di test per controllare
errori, bug e interoperabilita.

7) MODULO 24 - INDUSTRIA 4.0
Quale di queste affermazioni sul termine Industria 4.0 & VERA:

[] E’ strettamente legata alle tecnologie loT

U
0

Non richiede personale sempre pil specializzato
Sara operativa in Italia dal 2050

8) MODULO 23 - INTERNET OF THINGS
Nell'ambito delle telecomunicazioni, il termine subnetting indica:

[
U
U

una tecnica per dividere una rete IP in pil sottoreti
un protocollo di trasmissione a lungo raggio
€ una speciale rete che contiene i server

Firma del corsista:




* X %
* *
* *
* *

* 4 *

Unione europea
Fondo sociale europeo

g*g ERegioneEmilia—Romagna

Tecnico progettista programmatore
di sistemi di automazione per I'industria 4.0

Operazione rif. PA 2017-7567/RER approvata con deliberazione di Giunta Regionale n. 953 del 28/06/2017

e cofinanziata con risorse del Fondo sociale europeo e della Regione Emilia-Romagna

9) MODULO 20 - ROBOT MOTION CONTROL / MACCHINE MULTIASSE

RETE
2l I

Un robot cartesiano si
muove dal punto A di
coordinate (0, 0, 100) al
punto B di coordinate
(50, 100, 50) [dati in
millimetri].

I tre assi hanno velocita
rispettivamente pari a
50, 100, 100 mm/s.

Indicare quale delle
risposte contiene i valori
corretti del tempo
necessario per
completare il
movimento con le
tipologie di
interpolazione indicate.

One joint attime: 2.5 s
Slew motion: 1's

Joint interpolation: 1 s

One joint attime: 2.5 s
Slew motion: 2.5 s

Joint interpolation: 1 s

One joint attime: 1s
Slew motion: 1s

Joint interpolation: 2.5 s

10) MODULO 3 - INGLESE TECNICO
What should you NOT do to prepare for a job interview?

[J Research the company

[J Practise top interview questions and answers

[0 Memorize answers to standard interview questions
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