ANEXA nr. 3 la metodologie

FISA DISCIPLINEI
1. Date despre program
1.1 Institutia de invatamant superior Universitatea ,,.Dunirea de Jos” din Galati
1.2 Facultatea Transfrontalierd
1.3 Departamentul Stiinte Aplicate
1.4 Domeniul de studii Inginerie industriala
1.5 Ciclul de studii licenta
1.6 Programul de studii/Calificarea Sisteme de productie digitale (la Cahul) / Inginer
2. Date despre disciplina
2.1 Denumirea disciplinei | Roboticd
2.2 Titularul activitatilor de curs
2.3 Titularul activitatilor de seminar
2.4 Anul de studiu |1V [2.5Semestrul [I  [2.6 Tipul de evaluare [E | 2.7 Regimul disciplinei [OP

3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)

3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/laborator 2
3.4 Total ore din planul de invatamant | 56 din care: 3.5 curs 28 | 3.6 seminar/laborator 28
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 14
Documentare suplimentara Tn biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 12
Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii Si eseuri 14
Tutoriat -
Examinari 4
Alte activitati.......c.ccooevevveereeeennnen. -
3.7 Total ore studiu individual 44

3.9 Total ore pe semestru 100

3. 10 Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum | e Programarea calculatoarelor si limbaje de programare, Mecanicd, Mecanisme, Organe de

masini, Masini hidraulice si pneumatice

4.2 de competente | e  Cunostinte TIC

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a e Sala de curs prevazuta cu laptop, videoproiector, sistem de proiectie, tabla, acces la
cursului Internet

5.2. de desfasurare a e Sala de laborator prevazuta cu computere, licente si aplicatii specifice in domeniul
seminarului/laboratorului modeldrii si simularii sistemelor robotice

6. Competentele specifice acumulate

Competente

profesionale

C3 - Utilizarea de aplicatii software si a tehnologiilor digitale pentru rezolvarea de sarcini specifice
ingineriei industriale, Tn general si pentru proiectarea sistemelor de productie digitale, in particular
________________________________________________________________________________________________________________________________ 1 credit
C4 - Elaborarea, validarea si aplicarea metodologiilor pentru proiectarea, selectarea, testarea,
exploatarea si asigurarea mentenantei sistemelor de productie digitale 1 credit

C5 - Proiectarea si exploatarea sistemelor de productie digitale 1 credit




Competente
transversale

e CT2 - Identificarea rolurilor si responsabilitatilor intr-o echipa pluridisciplinara si aplicarea de tehnici
de relationare si munca eficienta in cadrul echipei

e CT3 - Identificarea oportunitatilor de formare continua si utilizarea eficientd, pentru propria
dezvoltare, a surselor informationale si a resurselor de comunicare si formare profesionala asistata
(portaluri web, aplicatii software de specialitate, baze de date, cursuri on-line etc.) atat ih limba
romana, cat si intr-o limba de circulatie internationala

0.5 credite

0.5 credite

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei e insusirea competentelor si dezvoltarea abilitatilor de lucru cu platforme
robotice industriale utilizate in sistemele digitale de productie
7.2 Obiectivele specifice e cunoasterea principiilor de functionare ale subsistemelor robotice

(mecanice, pneumatice, hidraulice, electrice, optice etc.) Tn proiectarea
si integrarea lor n sistemele digitale de productie

o familiarizarea cu modelele constructiv-functionale si proiectarea
subansamblelor sistemelor robotice (mecanice, pneumatice, hidraulice,
electrice, optice etc.)

e dezvoltarea capacitatilor de modelare si simulare a sistemelor robotice
din sistemele digitale de productie

e dezvoltarea abilitatilor de programare a sistemelor robotice utilizate in
sistemele digitale de productie

8. Continuturi

8.1 Curs

Metode de predare

Observatii

C1-2. Prezentare general a robotilor industriali.

Generalitati; Clasificare; Parti componente; Sarcini de lucru;
Spatiul de lucru; Conceptia si simbolizarea structurii mecanice;
Aplicatii ale robotilor industriali; Utilizarea robotilor Tn cadrul
sistemelor digitale de productie (4 ore)

C3-4. Sistemele de transmisie ale robotilor industriali.

Tipuri de transmisii; Solutii tipice de cuple cinematice de translatie
si rotatie; Module pentru generarea traiectoriei; Module pentru
orientare (4 ore)

C5-6. Structura mecanica a robotilor industriali.

Roboti cu lanturi cinematice deschise; roboti cu structurad
arborescenta; Roboti cu lanturi cinematice Tnchise; Modelul
cinematic al robotilor industriali; Modelul dinamic al robotilor
industriali (4 ore)

C7-8. Dispozitive de prehensiune si aplicatii industriale.
Dispozitive de prehensiune cu actiune unilaterala, bilaterala si
multilaterala; Sisteme de actionare a dispozitivelor de
prehensiune; Prehensoare reconfigurabile (4 ore)

C9-10. Sisteme de actionare ale robotilor industriali

Actionarea electrica a robotilor industriali; Actionarea hidraulica
a robotilor industriali; Actionarea preumatica a robotilor
industriali (4 ore)

C11-12. Sistemele senzoriale ale robotilor industriali.
Senori, traductoare. Industrial Internet of Things (110T) (4 ore)

C13-14. Programarea si simularea functionarii robotilor
industriali. Programarea prin invatare; Programarea prin limbaje
specializate; Programarea prin limbaje de programare textuale
(4 ore)

Prelegere, tehnici de
predare moderne /
videoproiector,
conversatie,
explicatie, dezbatere,
studii de caz

Cursul se va tine in sala
de curs, cu acces direct la
resursele web, iar pentru
expunere se va utiliza
videoproiectorul.
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Drimer D. s.a., Roboti industriali si manipulatoare. Ed. Tehnica, Bucuresti, 1985

8.2 Seminar/laborator Metode de predare | Observatii

L1-2. Prezentarea generald a unor robotilor industriali. Roboti in | Exercitii, studii de Se vor utiliza platforme
structurd RRR, RTT, RRT, 6R (4 ore) caz, lucru pe dedicate sistemelor

L3-4. Sistemele de coordonate si sistemele de transmisie ale platforme educationale robotice
robotilor industriali. Configurarea spatiului de coordonate si educationale similare cu cele ntalnite
reprezentarilor. Grade de libertate. Transformari omogene. robotice, modelari si | Tn mediul industrial.

Generarea traiectoriilor (4 ore) simulri ale

L5-6. Cinematica si dinamica robotilor industriali. sistemelor robotice
Cinematica directa si cinematica inversa. Viteze, acceleratii. industriale dintr-o
Matricea Jacobian. Modele dinamice: Lagrange - Euler, Newton - | intreprindere
Euler, principiul generalizat al lui d'Alembert. (4 ore)

L7-8. Analiza dispozitivelor de prehensiune. Dispozitive de
manipulare. Dispozitive de prelucrare (4 ore)

L9-10. Analiza sistemelor de actionare hidraulica, pneumatica si
electricd ale robotilor industriali (4 ore)

L11-12. Analiza sistemelor senzoriale ale robotilor industriali.
Senzori interni si externi. Senzori de proximitate, senzori de
contact. Sisteme de achizitie de date. (4 ore)

L13-14. Limbaje de programare. Programarea si off-line si online
a robotilor industriali. Simularea functionarii robotilor industriali
intr-un limbaj specific (4 ore)
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9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptirile reprezentantilor comunititii epistemice, asociatiilor
profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

e Competentele insusite vor fi necesare studentilor pentru dezvoltarea abilitatilor si cunostintelor Th vederea
desfagurarii activitatilor din cadrul unor intreprinderi, companii sau firme care utilizeaza sisteme de productie digitale.

10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare d1.0'3 Ponderew
in nota finala
Gradul de asimilare a cunostintelor. | Examen scris, test grila (la cerere). 70%
Capacitatea de a rezolva o sarcina Discutii, intrebari.
10.4 Curs individual
Corectitudinea si completitudinea
cunostintelor, coerenta logica
Capacitatea de a rezolva Intrebari, discutii 30%
10.5 0 sarcind in echipa
Seminar/laborator Gradul de indeplinire a cerintelor Participare activa la activitatile de
specifice laborator. Discutii tematice. Studii caz.

10.6 Standard minim de performanta

e La stabilirea notei finale se iau in considerare in proportie de 10% participarea activa la cursuri si laboratoare,
30% activitatile practice din cadrul laboratoarelor si 50% raspunsurile la examenul final.
e Abordarea si rezolvarea pentru nota 5 a tuturor subiectelor de la examen.




