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Didattica

Laurea in Ingegneria Meccatronica
Controlli Automatici e Sistemi Elettrici Lineari

Laurea Magistrale in Ingegneria Meccatronica
Control of Automatic Machines
Controlli Digitali
Control of Industrial Robots
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Manipolatori industriall RS
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Conclusioni ATES

CONTROL

La robotica e un campo multi-disciplinare, che integra
pienamente le competenze acquisite dagli studenti nei
corsi di Laurea (Magistrale) in Ingegneria Meccatronica

Le attivita sperimentali in laboratorio aiutano a
consolidare le nozioni acquisite, e ad avvicinare teoria e
pratica (industriale)



