1. Date despre program

ANEXA 1

FISA DISCIPLINEI

Anul universitar 2021-2022

Anul de studiu.lV / Semestrul. |

1.1. Institutia de Tnvatamint superior

Universitatea ,,1 Decembrie 1918” din Alba lulia

1.2. Facultatea

de Stiinte Exacte si Ingineresti

1.3. Departamentul

Departamentul de Informatica, Matematica si Electronica

1.4. Domeniul de studii

Inginerie Electronica, Telecomunicatii si Tehnologii Informationale

1.5. Ciclul de studii

Licenta

1.6. Programul de studii/calificarea*

Electronica Aplicata /
215204 / 215225 / 215224

2. Date despre disciplina

2.1. Denumirea disciplinei | Bazele Roboticii

| 2.2. Cod disciplina | EA 4102

2.3. Titularul activitatii de curs

Lect. Dr. Ing. Mihaela Elisabeta CIORTEA

2.4. Titularul activitatii de seminar / laborator

Lect. Dr. Ing. Mihaela Elisabeta CIORTEA

2.5. Anul de studiu v 2.6. Semestrul |

2.7. Tipul de evaluare E 2.8. Regimul disciplinei (O
(E/CIVP) — obligatorie, Op —
optionala, F — facultativa)

3. Timpul total estimat

3.1. Numar ore pe 2 din care: 3.2. curs 1 3.3. seminar/laborator 1
saptamana

3.4. Total ore din planul de | 28 din care: 3.5. curs 14 3.6. seminar/laborator 14
invatamint

Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 20
Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 30
Tutoriat

Examinari 2
Alte activitati .......

3.7 Total ore studiu individual 72

3.9 Total ore pe semestru 100

3.10 Numarul de credite** 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1. de curriculum

4.2. de competente

C1.1 Descrierea adecvata a paradigmelor de programare si a

aspectele de ordin semantic si sintactic

C1.3 Elaborarea codurilor sursa adecvate si testarea unitara a unor
componente Tntr-un limbaj de programare cunoscut, pe baza unor
specificatii de proiectare date.

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

Sala dotata cu videoproiector/tabla , on-line Teams

5.2. de desfasurarea a seminarului/laboratorului

Laboratoare — calculatoare dotate cu: acces de modelare robot
SCORBUT (CIM, KUKA), acces Internet.on-line Teams,
https://[robodk.com/download
https://www.talumis.com/flexsim-2020-simulation-download/

6. Competente specifice acumulate

Competente profesionale C6. Rezolvarea problemelor tehnologice din domeniile electronicii aplicate

C6.1 Definirea principiilor si metodelor ce stau la baza fabricarii, reglajului, testarii si depanarii
aparatelor si echipamentelor din domeniile electronicii aplicate
C6.2 Explicarea si interpretarea proceselor de productie si activitatilor de mentenanta a aparaturii
electronice,
identificand punctele de testare si marimile electrice de masurat .
C6.3 Aplicarea principiilor de management pentru organizarea din punct de vedere tehnologic a
activitatilor de productie, exploatare si service in domeniile electronicii aplicate
C6.4 Utilizarea criteriilor si metodelor de evaluare a calitatii activitatilor de productie si service in
domeniile electronicii aplicate

C6.5 Proiectarea tehnologiei de fabricatie si mentenanta (cu precizarea componentelor si

mecanismelor de limbaj specifice, precum si identificarea diferentei dintre



https://robodk.com/download
https://www.talumis.com/flexsim-2020-simulation-download/

aplicate

operatiilor necesare) a unor produse de complexitate redusa si medie din domeniile electronicii

Competente transversale -

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei

Obiectivul general

» Aceasta disciplina este consacrata cunoasterii arhitecturii, programarii i
aplicatiilor industriale si neindustriale ale robotjlor.

Obiective specifice

« informare asupra aplicatiilor robotilor in diferite domenii de activitate,
industriala si neindistriala (explorare, asistenta medicala....)

* prezentarea robotilor industriali: elemente constructive, cinematica;

* cunoasterea parametrilor principali ai robotilor industriali

* dezvoltarea unor cunostinte practice, cu metode informatice pentru a
analiza si programa roboti

* intelegerea figelor tehnice, pliantelor comerciale care prezinta roboti
industriali

» cunoasterea unor accesorii disponibile robotilor industriali

* capacitatea de a configura intrarile/iesirile unui robot pregatirea
studentilor pentru aplicatii concrete de programare si de utilizare a robotilor
industriali, programarea efectiva a robotilor industriali

7.2 Obiectivele specifice

1. Cognitive (cunoasterea si utilizarea adecvata a notiunilor disciplinei)

a. Cunoastere si intelegere structurii robotilor industriali,

b. Explicare si interpretare (explicarea si interpretarea unor idei, proiecte,
procese, precum si a continuturilor teoretice si practice ale disciplinei):
parametrilor principali ai robotilor, cunoasterea unui limbaj de programare a
robotilor industriali

2. Tehnice / profesionale (proiectarea si evaluarea activitatilor practice
specifice; utilizarea unor metode, tehnici si instrumente de investigare si
aplicare): se vor folosi roboti industriali, se va urmari capacitatea de a
analiza aplicatia practica industriala (domenii diferite industriale: mecanica,
auto, asamblare, manipulare etc.) si a constiutui programe pentru robot in
conformitate cu aplicatia impusa.

Se urmareste ca studentul sa poata aplica in intreprindere programarea
invatata, cu extinderea principiilor spre alte modele de roboti si sa fie
capabil sa lucreze intr-o echipa care dezvolta aplicatii robotizate
industriale.

3. Atitudinal — valorice (manifestarea unei atitudini pozitive fata de
domeniu) - intelegerea aplicatiilor cu roboti, posibilitatea identificarii
robotilor pretabili pentru diverse aplicatii, promovarea robotizarii la diverse
locuri de munca, integrarea in echipe care lucreaza la aplicatii robotizate.
Intelegerea posibilitatii de robotizare a unor locuri de munca.

8. Continuturi*

8.1 Curs Metode de predare Observatii
1. Roboti industriali Prelegere, discutii 2 ore
- Definitii, parametrii caracteristici si clasificarea robotilor
- Roboti in procese industriale
- Caracteristicile principalelor tipuri de roboti industriali
2. Modele geometrice cinematice si dinamice Prelegere, discultii, prezentare 2 ore
- Sisteme de coordonate probleme
- Modele cinematice
- Controlul pozitiei
- Controlul cinematic diferential
- Modelul dinamic
3. Structura robotilor industriali Prelegere, discultii, prezentare 2 ore
- Batiu probleme
- Subansamblu pentru realizarea rotatiei principale in jurul axei
verticale Oz
- Sistem de orientare
- Dispozitiv de apucare
- Sisteme informationale ale robotilor industriali
- principii si metode de masurare pentru senzori i
traductori
- senzori si traductori de deplasare
- senzori si traductori de forta
- senzori si traductori de moment
- solutii constructive de amplasare a sistemelor de senzori
si traductori
- sisteme informatinale optico-electronice
4. Sisteme de actionare Prelegere, discutii, prezentare 2 ore
- Actionare hidraulica simulator RoboDK




- Actinare electrica
- Actionare pneumatica

5. Sisteme de reglare a miscarii Prelegere, discutii, prezentare 2 ore
- Alegerea problemei simulator RoboDK
- Performantele sistemului de reglare

- Analiza sistemului de reglare pentru configuratii mecanice tipice
- Sisteme de conducere cu legi de reglare complexe

- Compensarea directa a efectului perturbator ale elementelor

inferioare

- Proiectarea sistemului de reglare prin metode de frecventa

6. Sisteme de conducere Prelegere, discultii, Prezentare 2 ore
- cu logica cablata simulator RoboDK

- cu logica flexibila
- cCu automate
- cu multiprocesor

7. Sisteme de prelucrare a informatiei Prelegere, discutii, prezentari 2 ore
- Sistem de prelucrare
- Prelucrarea informatiilor pentru recunoasterea pieselor

Bibliografie

1. Brad, S.,[2004]. Fundamentals of competitive design in robotics : principles, methods and applications, Bucuresti : Editura
Academiei Romane.

2. Chircor, M.,Curaj, A.[2001]. Elemente de cinematica, dinamica si planificarea traiectoriilor robotilor industriali, Bucuresti : Editura
Academiei Romane.

3. Ciobanu, L., [1998]. Elemente de proiectare a sistemelor flexibile de fabricatie si a robotilor industriali, lasi : Editura Bit.
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10. Munteanu, O.,[2002], Robotica-Bazele Roboticii Industriale, Editura Universitatii Transilvania, Bragov.

11. Olaru, A- Dinamica robotilor industriali- Editura Bren, Bucuresti, 1998.

12. Olaru, A., - Instrumentatia virtuala Labview in tehnica cercetarii elementelor si sistemelor robotilor industriali- Editura Bren,
Bucuresti, 2002.

13. Ispas., V., [1990]. Aplicatiile cinematicii in constructia manipulatoarelor si a robotilor industriali, Editura Academiei Romane,
Bucuresti.

14. Kovacs, F., Cojocaru, G.[1982]. Manipulatoare, roboti si aplicatiile lor in industrie, Editura Facla.

15. Penes D., [1990]. Robofi industriali, Proiectare, constructie, exploatare, OID Bucuresti, 1990.

16. Vistrian, M., [1994], Roboti industriali, Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca,

17. Zetu, D., s.a., [1997] .Robotica industriala, lasi : Satya.

18. Coiffet, Ph. [1986], La robotique industrielle, Ed. Hermes.

19. Craig, J., [1989], Introduction to robotics, Mechanics and control Addison-Wesley Publishing Company.

18. *** Robotique industiele,

http://www.gpa.etsmtl.ca/cours/gpa546/Notes/Cours02_4.pdf

https://robodk.com/download

https://www.talumis.com/flexsim-2020-simulation-download/
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8.2. Seminar-laborator
RoboDK Simulator 2 ore
Prezentarea unui robot industrial. https://robodk.com/download
RoboDK simulator 2 ore
Sisteme de coordonate utilizate in programarea unui robot industrial | https://robodk.com/download
Rezolvarea problemelor posibile 2 ore
impuse, RoboDK simulator
Modelul geometric direct si invers(l). https://robodk.com/download
Rezolvarea problemelor posibile 2 ore
impuse, RoboDK simulator
Modelul geometric direct si invers(ll). https://robodk.com/download
RoboDK simulator 2 ore
Limbaje de programare a robotilor industriali (1). https://robodk.com/download
RoboDK simulator 2 ore
Limbaje de programare a robotilor industriali (11). https://robodk.com/download
RoboDK simulator, Flexim Simulator 2 ore
https://robodk.com/download
https://www.talumis.com/flexsim-2020-
Utilizarea robotilor industriali intr-o celula flexibila de fabricatie. simulation-download/
Bibliografie

1. Chircor, M.,Curaj, A.[2001]. Elemente de cinematica, dinamica si planificarea traiectoriilor robotilor industriali, Bucuresti : Editura
Academiei Romane.

2. Handra-Luca, V., s.a. [2003]. Introducere in modelarea robotilor cu topologie speciala, Cluj-Napoca : Editura Dacia.

3. Handra-Luca, V., s.a. [1996]. Roboti : Structura, cinematica si caracteristici, Cluj-Napoca, Editura Dacia.

4. Munteanu, O.,[2002], Robotica-Bazele Roboticii Industriale, Editura Universitatii Transilvania, Bragov.



http://www.gpa.etsmtl.ca/cours/gpa546/Notes/Cours02_4.pdf
https://robodk.com/download
https://www.talumis.com/flexsim-2020-simulation-download/
https://robodk.com/download
https://www.talumis.com/flexsim-2020-simulation-download/
https://www.talumis.com/flexsim-2020-simulation-download/

5. Vistrian, M., [1994], Roboti industriali, Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca,
6. https://robodk.com/download
7. https://www.talumis.com/flexsim-2020-simulation-download/

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatii epistemice, asociatiilor profesionale
si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

Bazele robotilor fiind o disciplina fundamentala, continutul disciplinei este necesar pentru aprofundarea si studiul altor discipline
care constitue baza disciplinelor de specialitate necesare absolventilor in domeniul proiectarii si executiei.

Se |
pent

10. Evaluare

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere din nota finala
10.4 Curs Evaluare finala Examen scris (on-line Teams) | 50%
10.5 Seminar/laborator Verificare pe parcurs Portofoliu de lucrari practice 50%

de laborator

Si rezolvarea problemelor
https://robodk.com/download
https://www.talumis.com/flexsi
m-2020-simulation-download/
(on-line Teams)

10.6 Standard minim de performanta:

- Implementarea si documentarea de unitati de program in limbaje de programare de nivel inalt si folosirea eficienta a mediilor de
programare.

Obtinerea notei 5 in urma rezolvarii subiectelor impuse.

Data completarii Semnatura titularului de curs Semnatura titularului de seminar

Data avizarii in departament Semnatura directorului de departament


https://robodk.com/download
https://www.talumis.com/flexsim-2020-simulation-download/
https://robodk.com/download
https://www.talumis.com/flexsim-2020-simulation-download/
https://www.talumis.com/flexsim-2020-simulation-download/

Anexa la Fisa disciplinei (facultativa)

b. Evaluare — marire de nota

ANEXA LA FISA DISCIPLINEI

Tip activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere din nota finala

10.4 Curs

Rezolvarea a 2 subiecte de

teorie

Proba scrisa 1 ora

50%

10.5 Seminar/laborator

Rezolvarea a 2 aplicatii

|Proba scrisa 1,5 ora

50%

10.6 Standard minim de perfor

manta

Obtinerea notei 5 in urma rezo

Ivarii celor 4 subiecte.

Participarea la 50% din activitatile didactice si insugirea conceptelor de baza.

Data completarii

Semnatura titularului de curs

Semnatura titularului de
seminar

c. Evaluare — restanta

Tip activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

| 10.3 Pondere din nota finala

10.4 Curs

Evaluare finala

‘[Examen scris

50%

10.5 Seminar/laborator

\Verificare a lucrarilor practice

Portofoliu de lucrari -

‘rezolvarea problemelor

50%

10.6 Standard minim de perfor

manta

Insusirea conceptelor de baza.

Laboratoarele se recupereaza prin realizarea practica a unei teme impuse.

Data completarii

Semnatura titularului de curs

Semnatura titularului de
seminar




