w Universitatea
| ¥ Stefan cel Mare . 0 . . . _
USL Sueoms Anexa 1. Fisa disciplinei R40 — F01

FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

Departamentul Calculatoare, Electronica si Automatica

Domeniul de studii Ingineria sistemelor

Ciclul de studii Licenta

Programul de studii Automatica si informatica aplicata

2. Date despre disciplina

Denumirea disciplinei ‘CONDUCEREA STRUCTURILOR FLEXIBILE DE FABRICATIE
Anul de studiu | v | Semestrul | 7 | Tipul de evaluare | C

Regimul Categoria formativa a disciplinei DS
disciplinei DF - fundamentald, DS - de specializare, DC — complementard

Categoria de optionalitate a disciplinei: DOP
DOB - obligatorie, DOP — optionala, DFA - facultativa

3. Timpul total estimat (ore alocate activitatilor didactice)

I'2) Numar de ore pe saptamana 3,5 | Curs 2 | Seminar - Laborator 1,5 Proiect -

1 b) Totalul de ore pe semestru din planul

e A 49 | Curs | 28 | Seminar - Laborator 21 Proiect -
de Invatamant

Distributia fondului de timp pe semestru ore
II.a) Studiu individual 73
IL.b) Tutoriat (pentru ID)
III. Examinari 3
IV. Alte activitati (precizati):

Total ore studiu individual (IL.a+I1.b-+III) 73
Total ore pe semestru (I.b+IL.a+IL.b+III+IV) 125
Numarul de credite 5

4. Competente specifice acumulate

Competente C3. Utilizarea fundamentelor automaticii, a metodelor de modelare, simulare, identificare si analiza a
profesionale/generale | proceselor, a tehnicilor de proiectare asistati de calculator.

C5. Dezvoltarea de aplicatii §i implementarea algoritmilor si structurilor de conducere automata, utilizand
principii de management de proiect, medii de programare si tehnologii bazate pe microcontrolere,
procesoare de semnal, automate programabile, sisteme incorporate

Competente
transversale

5. Rezultatele invatarii

Cunostinte Aptitudini Responsabilitate si autonomie
Studentul/absolventul descrie, identifica si [Studentul/absolventul
sumarizeaza concepte fundamentele de configureaza si implementeaza
automatica, metodele de modelare, sisteme de conducere a proceselor [Studentul/absolventul are o comportare
identificare, simulare si analiza a industriale, a robotilor si liniilor jonorabila, responsabila, etica, in spiritul
proceselor din cadrul sistemelor automate (de fabricatie flexibile, alege legii pentru a asigura reputatia profesiei.
clasice si inteligente si modul lor de echipamentele si pune in
aplicare in probleme concrete. functiune structurile aferente.

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

Obiectivul general al disciplinei Disciplina abordeaza principalele notiuni privitoare la constructia, comanda, programarea,
alegerea i 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.
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7. Continutul predirii si invatarii

Curs Nr. Metode de Observatii
ore predare
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. 2h

2.1.2. Structuri mecanice purtdtoare cu lant cinematic deschis.

2.1.3. Structuri mecanice purtatoare cu lant cinematic inchis.
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 Expunere orala,
2.2.3. Dispozitive efectoare pentru operatii de sudura 4h | conversatia,
2.2.4. Dispozitive efectoare pentru operatii de vopsire. problematizarea,
2.2.5. Dispozitive efectoare pentru prelucrari cu unelte specializate predarea prin
descoperire.

3. AXA ROBOTIZATA
3.1. Arhitectura axei robotizate. 4h
3.2. Adaptoare de miscare

3.3. Sisteme de actionare conventionale.
3.3.1. Consideratii generale privitoare la actionarea axei robotizate
3.3.2. Sisteme de actionare hidraulice.
3.3.3. Sisteme de actionare pneumatice. 6h
3.3.4. Sisteme de actionare electrice.

5. MODELUL GEOMETRIC AL ROBOTILOR
5.1. Modelul geometric direct 3h
5.2. Modelul geometric invers

6. SISTEME DE PRODUCTIE
6.1. Generalitati, evolutia sistemelor de productie 3h
6.2. Organizarea sistemelor flexibile de productie

Bibliografie minimala

[1]. 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 (2 ex).

[2]. Teemu-Pekka Ahonen et al., The Industrial Robot Book, Robotics Society in Finland Helsinki 2023

[3]. Vlad, V., Sisteme flexibile de productie, Note de curs, 2025.

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

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

Aplicatii (Laborator) Nr. ore Metode de predare Observatii
1. Securitatea si sandtatea in munca. Familiarizare cu aparatura din laborator. | 2 h expunerea,

2. Structura mecanicd a manipulatoarelor si a robotilor industriali. 2h lucrérj practice,

Dispozitive de prehensiune. experimentul

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

4. Programarea robotul electric SONY SRX-611. 4h

5. Dezvoltarea si simularea de aplicatii off-line pentru roboti industriali 4h

7. Evaluare 3h

Bibliografie minimala

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

Tip activitate

Criterii de evaluare

Metode de evaluare

Pondere din
nota finala

Laborator

orale si probe practice)

Participarea activa in timpul cursurilor evaluare continua 10%

Curs Raspunsuri la examinarea finald evaluare prin proba finala, 40%
scrisa si orala

Interesul in efectuarea lucrarilor practice evaluare continud (prin metode | 20%

Data completarii

Grad didactic, nume, prenume,
semnadtura titularului de curs

Grad didactic, nume, prenume,
semnatura titularului de aplicatie

23.09.2025

S.Ldr.ing. Vlad Valentin

S.Ldr.ing. Vlad Valentin

Data avizarii

Grad didactic, nume, prenume, semnatura responsabilului de program

25.09.2025

S.1.dr.ing. Corneliu BUZDUGA

Data avizarii in departament

Grad didactic, nume, prenume, semnatura directorului de departament

25.09.2025

Conf.dr.ing. Eugen COCA

Data aprobarii in consiliul facultatii

Grad didactic, nume, prenume, semnatura decanului

26.09.2025

Prof.dr.ing. Laurentiu-Dan MILICI
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