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Obiectivele disciplinei (descrierea rezultatelor invatarii):

1) Cunostinte:

Studentul va dobandi: cunostinte solide privind echipamentele de fabricare automatizatg, in
special robotii industriali. intelegerea sistemelor de actionare si comanda ale robotilor
industriali, precum si a arhitecturii si functionarii acestora. Familiarizarea cu metodele de
programare a robotilor, identificarea modelelor de roboti disponibili pe piata si analiza
parametrilor principali ai acestora in contextul implementarii in procese industriale.
intelegerea relatiei dintre caracteristicile tehnice ale robotilor si aplicatiile industriale specifice.
2) Abilitati:

Studentul va fi capabil sa: identifice si sa descrie diferite tipuri de roboti industriali si
arhitectura acestora. Aleaga si sa utilizeze metode de programare si modelare adecvate
pentru aplicatii concrete. Proiecteze solutii de integrare a robotilor in procese industriale,
tindnd cont de parametrii tehnici si de cerintele aplicatiei. Solutioneze probleme concrete
legate de programarea si exploatarea robotilor industriali, adaptandu-se la cerintele mediului
industrial real.

3) Responsabilitate si autonomie:

Studentul va putea: sa aplice in mod autonom si responsabil cunostintele de programare si
operare a robotilor industriali in contexte ingineresti reale. Sa colaboreze eficient in echipe
multidisciplinare pentru proiectarea si implementarea solutiilor automatizate. Sa se adapteze
rapid la tehnologii noi in domeniul roboticii industriale si sa identifice oportunitati de
optimizare a proceselor de fabricatie prin utilizarea echipamentelor automate. Sa evalueze
critic limitarile robotilor in diverse aplicatii si sa propuna solutii adecvate in functie de
specificul cerintelor industriale.

Descrierea cursului:

1. Curs 1. Robotica si aplicatiile roboticii industriale. Parcul
mondial de roboti. Producatori de roboti industriali.
Definirea conceptului de robot industrial (2 ore)




2. Arhitectura robotilor industriali:
- structura mecanica
- partea de comanda
- traductoare interne
- senzori externi
- sistemul de actionare (electric, hidraulic, pneumatic)
- sitemul de transmisie. (4 ore)
3. Organe de prehensiune folosite pentru roboti
industriali. (2 ore)
4. Parametri principali ai robotilor industriali. (2 ore)
5. Programarea traiectoriei organului terminal al
robotului industrial (2 ore)
6. Aplicatii cu roboti in industrie (2 ore)
2. Seminar/ 1. Introducere in utilizarea robotului UR5-CB3. Pornirea, configurarea si
Laborator/ utilizarea in siguranta a robotului. (2 ore)
Proiect/ 2. Manevrarea si programarea miscarilor. Tipuri de miscari, setarea waypoint-
Practica urilor si parametrilor de viteza si acceleratie. (2 ore)
3. Paletizare automata. Programarea robotului pentru a stoca obiecte in
tipare predefinite. (2 ore)
4. Utilizarea comenzilor SWITCH/CASE si POPUP. Alegerea pozitiei obiectelor
si afisarea mesajelor pentru operator. (2 ore)
5. Reconversia flexibilda. Modificarea planului de lucru fara reprogramare. (2
ore)
6. Utilizarea subprogramelor. Crearea si integrarea subprogramelor pentru
modularizarea codului. (2 ore)
7. Utilizarea intrarilor si iesirilor digitale. Scrierea conditiilor logice pentru
controlul robotului. (2 ore)
8. Automatizarea proceselor cu bucle si conditii. Implementarea structurilor
de control pentru executie repetitiva. (2 ore)
9. Programarea robotului pentru lucrul cu obiecte mobile. (2 ore)
10. Optimizarea traiectoriilor si reducerea timpilor de executie. Metode pentru
imbunatatirea eficientei proceselor robotizate. (2 ore)
11. Dezvoltarea unei aplicatii utilizand notiunile prezentate in cadrul
laboratorului. (4 ore)
12. Recuperarea orelor de laborator. (2 ore)
13. Sustinere lucrarilor de laborator si aplicatiilor dezvoltate. (2 ore)
3. Bibliografie | 1. Stan, Gh., Roboti industriali, Editura Didactica si Pedagogica, Bucuresti,
2004.
2. Stan, Gh., Transmisii mecanice in bucla inchisa, Editura Junimea, lasi,
1999.
3. Ciobanu, L., Manipulatoare si roboti industriali, U.T. lasi, 1994
Examinarea: Ponderea fiecarui criteriu in nota finala
1. Examinarea finala 50%
2. Verificarea cunostintelor pe parcurs
Seminar
Laborator 50%

Proiect (proiectul nu are nota distincta)

3. Evaluari periodice:

3.1 Examinari scrise / orale

3.2 Teme, rapoarte, etc.




4. Alte criterii (se vor specifica)

Participarea la activitatile didactice
asistate trebuie sa respecte cerintele
minimale specificate in Regulamentul
privind organizarea activitatii didactice

Scurta descriere a procedurii de examinare finala:

Testul contine 25-35 intrebari (aprox. 1,3 min/intrebare).

Estimarea numarului total de ore pe semestru pentru studiu individual

Tipul de activitate individuala grré Tipul de activitate individuala Nr. ore
1. Studiu notite de curs 10 8. Studiu pentru examinarea 15
finala
2. Studiu bibliografie obligatorie 2 9. Sedinte de consultatii
3. Studiu bibliografie suplimentara 10. Documentare practica pe
teren
4. Pregatire activitati specific disciplinei 11. Studiu la biblioteca aditional
5. Pregatire teme 6 12. Studiu resurse internet
6. Studiu pentru evaluari periodice scrise 13. Alte activitati (se enumera)
7. Studiu pentru evaluari periodice orale Numarul total de ore: 33
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