R40 Anexa 1

FISA DISCIPLINEI
(licentd)
1. Date despre program
Institutia de invatamant superior Universitatea ,, Stefan cel Mare “ Suceava
Facultatea Facultatea de Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
Departamentul Departamentul de Electrotehnici
Domeniul de studii Inginerie electricd
Ciclul de studii Licenta
Programul de studii Sisteme electrice

2. Date despre disciplina

Denumirea disciplinei ‘ SISTEME AVANSATE DE PRODUCTIE

Titularul activitatilor de curs S.L dr.ing. Valentin VLAD

Titularul activitatilor aplicative S.L. dr. ing. Valentin VLAD

Anul de studiu | 1V | Semestrul | 7 | Tipul de evaluare | E

Regimul disciplinei | Categoria formativa a disciplinei

DF - fundamentala, DD - in domeniu, DS - de specialitate, DC - complementara
Categoria de optionalitate a disciplinei:

DI - impusa, DO - optionala, DF - facultativa

DS

DO

3. Timpul total estimat (ore alocate activitatilor didactice)

Laborator/ 2| Proiect | -
lucrari practice

| a) Numar de ore pe saptamana 5 | Curs | 3 | Seminar

I b) Totalul de ore pe semestru din planul

s A 70 | Curs | 42 | Seminar
de Invatamant

N

Laborator/ Proiect | -

lucrari practice 8

Il Distributia fondului de timp pe semestru: ore

Il a)Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 52

11 b)Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 6

Il c)Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 19

Il d)Tutoriat

11l Examinari 3

IV Alte activitati: pregatire studenti pentru concurs robotica

Total ore studiu individual 1l (a+b+c+d) 77
Total ore pe semestru (I+11+111+1V) 150
Numarul de credite 6

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

Curriculum e Recomandat: promovare Electronica analogica si digitala (I si 11), Programarea calculatoarelor
si limbaje de programare

Competente .

5. Conditii (acolo unde este cazul)

Desfagurare a cursului Laptop, videoproiector, tabla de scris.

Desfasurare Laborator Lucrérile de laborator se desfasoara in Laboratorul de Roboti industriali, dotat cu 6

aplicatii statii de lucru (4 conectate la Internet), 5 roboti cu programe specializate si licente,
standuri experimentale si material didactic specific necesar efectudrii lucrarilor de
laborator.

6. Competente specifice acumulate

Competente C6. Diagnoza, depanarea si mentenanta elementelor componente si sistemelor electrice
profesionale

Competente
transversale

1/4



7. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)

Obiectivul general al disciplinei Disciplina abordeaza principalele notiuni privitoare la constructia, comanda,
programarea, alegerea si utilizarea structurilor actuale de manipulatoare, roboti si
sisteme de transfer industriale. Cursul ofera studentilor posibilitatea de a dobandi
cunostintele teoretice necesare utilizarii robotilor in realizarea diferitelor sarcini ce
se impun sistemelor de automatizari industriale moderne.

8. Continuturi

Nr. Metode de

Curs ore predare

Observatii

1. INTRODUCERE IN ROBOTICA

1.1. Definitii, domenii de utilizare, evolutie.

1.2. Termeni specifici roboticii.

1.3. Clasificarea robotilor. 4h
1.3.1. Clasificarea manipulatoarelor si a robotilor pe generatii.
1.3.2. Alte clasificari uzuale ale robotilor.

1.4. Parametrii tehnici ai robotilor.

2. STRUCTURA MECANICA A ROBOTILOR
2.1. Arhitectura generala a robotilor.
2.1.1. Notiuni despre mecanisme utilizate Th roboti.

2.1.2. Structuri mecanice purtitoare cu lant cinematic deschis. 3h
2.1.3. Structuri mecanice purtatoare cu lant cinematic Tnchis.
2.1.4. Structura mecanica a articulatiei pumnului 2h

2.2. Efectorul final
2.2.1. Dispozitive efectoare cu rol de prehensiune
2.2.2. Probleme specifice privind proiectarea dispozitivelor de
prehensiune 4h
2.2.3. Dispozitive efectoare pentru operatii de sudura
2.2.4. Dispozitive efectoare pentru operatii de vopsire.
2.2.5. Dispozitive efectoare pentru prelucrari cu unelte specializate 3
3. AXA ROBOTIZATA Expunere orald,
3.1. Arhitectura axei robotizate. 4h conversafia,

3.2. Adaptoare de miscare problematlz_area,
. predarea prin

3.3. Sisteme de actionare conventionale ale axei robotizate. descoperire.
3.3.1. Consideratii generale privitoare la actionarea axei robotizate 1h
3.3.2. Sisteme de actionare hidraulice. 2h
3.3.3. Sisteme de actionare pneumatice. 1h
3.3.4. Sisteme de actionare electrice. 2h

4. MODELUL GEOMETRIC AL ROBOTILOR
4.1. Modelul geometric direct 3h
4.2. Modelul geometric invers

5. SISTEME DE PRODUCTIE

5.1. Generalitati, evolutia sistemelor de productie 4h
5.2. Organizarea sistemelor flexibile de productie 2h
5.3. Celule flexibile de prelucrare si asamblare ah
5.4. Sisteme de transport oh
5.4.1. Conveiere 2h
5.4.2. Vehicule cu ghidare automata (robocare) 2h
5.4.3. Sisteme de ghidare si navigare a robocarelor
Bibliografie
Bibliografie

[1]. Ross, L.T. et al., Industrial Robotics Fundamentals: Theory and Applications, Goodheart-Willcox; Third Edition,
2017

[2]. Michal Gurgul, Industrial robots and cobots: Everything you need to know about your future co-worker, 2018

[3]. Zetu D., Carata, E., Sisteme flexibile de fabricatie, Editura Junimea, lasi, 333 p., ISBN 973-37-0384-2, Cota: T IlI
16010, 1998 (5 ex).

[4]. Popa C., Vlad, V., Manipulatoare si roboti industriali, indrumar de laborator, 2015.

[5]. lonescu R., Semenciuc, D., Robofi industriali: Cinematica, elemente constructive, aplicatii, Editura Universitatii
Suceava, Suceava,. ISBN 973-97787-8-X, Cota: Il 42699

[6]. Vlad V., Sisteme flexibile de productie, Note de curs, 2018.




[7]. Groover, Mikell P., Automation, Production Systems & Computer Integrated Manufacturing, Pearson Education or
PHI, 2002.
[8]. Fatikow S., Rembold U., Microtehnologia sistemelor si robotica, Editura Tehnica, Bucuresti, 1999. (3 ex.)
[9]. Vasile Davidel, Roboti cu destinatii speciale, Curtea Veche, Bucuresti, 216 p., ISBN 973-9467-26-1, Cota: T 1|
18140, 2003 (2 ex).
[10]. Vistrian Maties, Roboti industriali, Vol. 1, Cluj-Napoca, Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca, Cota: T 111 15029,
1994 (2 ex.)
[11]. Handra-Luca, V., Brisan, C., Bara, M., [et al.]., Introducere in modelarea robotilor cu topologie speciala, Editura
Dacia, Universitaria Seria Tehnica, Cluj-Napoca, 220 p., ISBN 973-35-0982-5, Cota: T 111 17942, 2003, (1 ex).
[12]. Brad, S., Fundamentals of competitive design in robotics : principles, methods and applications ,Editura Academiei
Romane, Bucuresti, 410 p., ISBN 973-27-1065-9, Cota: T 111 18294, 2004

Bibliografie minimala

[1]. Zetu D., Carata, E., Sisteme flexibile de fabricatie, Editura Junimea, lasi, 333 p., ISBN 973-37-0384-2, Cota: T IlI
16010, 1998 (5 ex).

[2]. Vlad, V., Sisteme flexibile de productie, Note de curs, 2018.

[3]. Tonescu R., Semenciuc, D., Roboti industriali: Cinematica, elemente constructive, aplicatii, Editura Universitatii
Suceava, Suceava,. ISBN 973-97787-8-X, Cota: 11 42699, 1997 (11 ex).

[4]. Popa, C., Vlad, V.. Manipulatoare si roboti industriali, indrumar de laborator, 2015.

Aplicatii (Laborator)/ lucrari practice Nr. ore | Metode de predare Observatii
1. Protectia muncii. Familiarizarea cu aparatura din laborator. 2h expunerea,

2. Structura mecanica a manipulatoarelor si a robotilor industriali. 2h lucrari practice,

3. Studiul dispozitivelor de prehensiune. 2h experimentul

4. Studiul sistemelor de pozitionare cu motoare pas cu pas. 2h

5. Programarea robotul electric ER-1, dotat cu sistem de transfer cu
paleti, masa rotativa indexata.

5.1. Studiu documentatie robot. Memorare pozitii 2h
5.2. Realizare program pentru comanda robotului si a sistemului de 4h
transfer

6. Programarea sistemului de transport Bosch Rexroth VarioFlow.
6.1. Studiu documentatie conveier, identificare senzori, elemente de | 2 h
actionare, realizare program pentru comanda motoarelor si barierelor
6.2. Programarea conveierului pentru deplasarea pieselor pe diferite 2h
trasee in functie de identificatorul RFID, cu evitarea intalnirii lor in
intersectie
6.3. Programarea unei interfete HMI pentru monitorizare si control 2h

7. Dezvoltarea si simularea de aplicatii off-line pentru roboti industriali
7.1. Introducere in programarea robotilor cu ajutorul mediului de | 2 h
dezvoltare RoboDK. Realizarea unui program simplu de manipulare.
7.2. Introducere in utilizarea dispozitivelor de tip conveier impreuna | 2 h

cu robotii.

7.3. Aplicatie de manipulare cu doi roboti si un conveier 2h
8. Sedinta de evaluare a cunostintelor practice 2h
Bibliografie

[1]. Popa, C., Vlad, V., Manipulatoare si roboti industriali, indrumar de laborator, 2015.

[2]. Tonescu R., Semenciuc, D., Roboti industriali: Cinematica, elemente constructive, aplicatii, Editura Universitatii
Suceava, Suceava,. ISBN 973-97787-8-X, Cota: 11 42699, 1997 (11 ex).

[3]. Ciobanu Lucian, Elemente de proiectare a sistemelor flexibile de fabricatie si a robotilor industriali, Editura Bit,409 p.
ISBN 973-97907--6-3, Cota: T 111 16008, 1998 (3 ex).

Bibliografie minimala

[1]. Popa, C., Vlad, V., Manipulatoare si roboti industriali, indrumar de laborator, 2015.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptirile reprezentantilor comunitatii epistemice,
asociatiilor profesionale si angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului
Continuturile cursului si laboratorului permit studentilor dobandirea de competente solicitate de angajatori, asociatii
profesionale si reprezentanti ai comunitatilor epistemice din domeniul productiei industriale automatizate. Productia
automatizata flexibila reprezinta o provocare continud a cercetatorilor si companiilor din domeniul industrial, in cadrul
disciplinei fiind abordate atat aspecte privind managementul sistemelor de productie cét si referitoare la elementele din
componenta acestora: roboti industriali, masini cu comanda numerica, vehicule cu ghidare automata etc.

Discipline similare la alte universitati:
e Universitatea Shivaji University, India — disciplina Flexible Manufacturing Systems
e Universitatea din Oradea — disciplina Bazele roboticii




10. Evaluare
10.1. Standard minim de performanta evaluare la curs
10.2. Standard minim de performanta evaluare la activitatea aplicativa

Tip activitate Criterii de evaluare Metode de evaluare Pondere d[n nota
finala
e gradul de cunoastere a e evaluare continua 10
curs tgrminglogieiutilizate n domeniul | e evaluare prin proba finali scrisi si
disciplinei, probe scrise la examenele partiale 40
e capacitatea de a utiliza si a aplica
Tnpractica notiunile din acest
domeniu.
e gradul de participarea activa Tn e evaluare continud (prin metode orale 25
Laborator real%zarea lucrérilor practice si probe practic.e)w
o realizarea referatelor de e evaluare sumativa 25
laborator

Standard minim de performanta

Cerinte minime pentru nota 5:

Curs: capacitatea de a utiliza corect termenii de specialitate, in context, de a prezenta coerent subiectele la
examen si de a dovedi intelegerea notiunilor de specialitate prezentate; stdpanirea notiunilor elementare, problemelor de
principiu pe care se bazeaza disciplina, cunoasterea si intelegerea notiunilor de baza in procent de 60 % din necesarul de
informatie, pentru cel putin doua dintre cele trei subiectele de examen;

Laborator: efectuarea tuturor activitatilor de laborator, predarea referate si Intocmirea corecta a referatelor de
laborator conform cerintelor prezentate in Tndrumar si precizarilor specifice ale indrumatorului adaptate pentru fiecare
grup de lucru.

Data completarii Semnatura titularului de curs Semnatura titularului de aplicatie
20.09.2024

Data avizarii Semnétura responsabilului de program
24.09.2024

Data avizarii in departament Semnatura directorului de departament
26.09.2024

Data aprobdrii in Consiliul academic Semnatura decanului

27.09.2024




