FISA DISCIPLINEI"

1. Date despre program

1.1. Institutia de invatamant superior Universitatea Petrol — Gaze din Ploiesti
1.2. Facultatea Inginerie Mecanica si Electrica

1.3. Departamentul Automatica, Calculatoare, Electronica
1.4. Domeniul de studii universitare Inginerie electrica

1.5. Ciclul de studii universitare Licenta

1.6. Programul de studii universitare Electromecanica

2. Date despre disciplina

2.1. Denumirea disciplinei | Linii flexibile si robotica

2.2. Titularul activitatilor de curs Conf. dr.ing. Gabriela BUCUR
2.3. Titularul activitatilor seminar/laborator Conf. dr.ing. Gabriela BUCUR
2.4. Titularul activitatii proiect

2.5. Anul de studiu 4

2.6. Semestrul * 8

2.7. Tipul de evaluare V

2.8. Categoria formativa** / regimul™* disciplinei | DS/A

* numarul semestrului este conform planului de invatdmant;

** DF - Discipline fundamentale; DD - discipline de domeniu; DS - discipline de specialitate; DC - discipline complementare, DA -
disciplina de aprofundare, DSI- disciplina de sinteza.

*** obligatorie = O; optionald = A; facultativa = L

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

3.1. Numar de ore pe saptamana 4 ] dincare: 3.2. 2 ] 3.3. Seminar/laborator | 2 | 3.4. Proiect | -
Ccurs

3.5. Total ore din planul de invataméant | 56 | din care: 3.6. 28 | 3.7. Seminar/laborator | 28 | 3.8. Proiect | -
curs

3.9. Distributia fondului de timp ore

Studiu dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 24

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 10

Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 5

Tutoriat 3

Examinari 2

Alte activitafi

3.10 Total ore studiu individual | 44

3.11. Total ore pe semestru 100

3.12. Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

» Mecanisme si organe de masini, Senzori si traductoare,

4.1. de curriculum L ) . .
> Actionari electromecanice, Sisteme cu microprocesoare

" Adaptare dupa Ordinul Ministrului educatjei, cercetarii, tineretului si sportului nr. 5 703/2011 privind implementarea Codului
national al calificarilor din invatamantul superior, publicat in Monitorul Oficial al Roméniei, partea |, nr.880 bis / 13.X11.2011
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4.2. de competente

» Studentul trebuie sa cunoasca functionarea dispozitivelor electronice discrete
(inclusiv dipozitive optoelectronice), sa fie capabil sa analizeze functionarea
unui circuit electronic cu dispozitive discrete, sa proiecteze si sa deseneze
scheme electronice simple

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului | > Sala de curs, dotata cu tabla si cu laptop, videoproiector si software

adecvat

» Cursul se desfasoara in format clasic: predare, urmata de

dezbateri.

5.2. de desfasurare a >
seminarului/laboratorului

Desfasurarea laboratoarelor se bazeaza pe utilizarea standurilor
experimentale din laborator

6. Competente specifice acumulate

Competente
profesionale
A%

» CP3 Aplicarea adecvata a cunostintelor privind conversia energetica, fenomenele
electromagnetice si mecanice specific convertoarelor statice, electromecanice,
echipamentelor electrice si actionarilor electromecanice

CP4 Utilizarea tehnicilor de masurare a marimilor electrice si neelectrice si a sistemelor de
achizitie de date in sistemele electromecanice

» CP5 Automatizarea proceselor electromecanice

Competente
transversale

de date)

» CT1 Identificarea obiectivelor de realizat, a resurselor disponibile, conditiilor de
finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpilor de lucru, termenelor de realizare
aferente si riscurilor aferente

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

» CT3 Utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor de comunicare i

formare profesionala asistata (portaluri Internet, aplicatii software de specialitate, baze

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

7.1. Obiectivul general al disciplinei

Insusirea de cunostinte si deprinderi ingineresti in intelegerea
modului de realizare, de conducere si de exploatare optima a
roboftilor industriali precum si a tendintelor de robotizare a
diverselor aplicatii industriale.

7.2. Obiectivele specifice

» Cunoasterea structurii unui robot industrial
» Cunoasterea principalelor tipuri de traductoare si senzori
din dotarea unui RI

» Cunoasterea structurii si functionarii unui a SRA-viteza si
SRA-pozitie pentru conducerea unei axe de robot

» Dobandirea capacitatii de a opera cu roboti educationali
din familia Lynxmotion RIOS SSC-32 si cu roboti mobili
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8. Continuturi

8.1. Curs Nroore | Metode de predare | Observatji
1. Notiuni generale despre robotii industriali. Structura 2 Tehnici multimedia
robotilor industriali.
2. Sistemul de actionare al robotilor industriali 2 Tehnici multimedia
Sistemul senzorial al robotilor industriali. Traductoare de 2 Tehnici multimedia
deplasare si pozitie
4. Sistemul senzorial al robotilor industriali. Traductoare de | 2 Tehnici multimedia
viteza si acceleratie
5. Sistemul senzorial al robotjlor industriali. Senzori 2 Tehnici multimedia
exteroceptivi
6. Sistemul de conducere a robotilor industriali 2 Tehnici multimedia
7. Functiile de comanda ale axelor de robot 2 Tehnici multimedia
8. Elemente de inteligenta artificiala utilizate in robotica. 2 Tehnici multimedia
Perceptia artificiala
9.Decizia artificiala. Sisteme expert. Retele neuronale 2 Tehnici multimedia
10. Sisteme flexibile de fabricatie (SFF) 2 Tehnici multimedia
11.Structuri de conducere ale SFF 2 Tehnici multimedia
12.Conducerea ierarhizata a SFF 2 Tehnici multimedia
13. Comanda CNC si DNC 2 Tehnici multimedia
14. Roboti mobili 2 Tehnici multimedia
Bibliografie
1. Bucur, G., Linii flexibile si roboti, Editura UPG Ploiesti, 2021
2. Bucur, G., Automatizarea celulelor flexibile de fabricatie, Editura UPG Ploiesti, 2015
3. Bucur, G., Aplicatii practice in robotica — sudarea cu arc electric, Editura UPG
Ploiesti, 2014
4. Bucur, G., Senzori, traductoare, masurari, Editura UPG Ploiesti, 2016
5. Bucur, G., Robofi i linii flexibile de fabricatie 2, Editura UPG Ploiesti, 2006
6. Kovacs, F., s.a., Introducere in productica: Integrarea prin calculator a conceptiei,
fabricatiei si managementului, Editura Multimedia International Arad, 1999.
7. Moise, A., Sisteme de conducere a robotilor, Editura Universal Cartfil, Ploiesti, 1999.
8. Vukobratovic, M., Stokic, D., Applied Control of Manipulation Robots - Analysis,

Synthesis and Exercises, Springer Verlag, 1991.

8.2. Laborator Nr.ore | Metode de predare | Observatji
1. Programarea robotjlor educationali Lynxmotion SSC-32 6 Experimentare in
grup restrans
2. Planificarea traiectoriilor robotilor industriali (Matlab) 8 Idem
3.Studiul unui robot mobil Kit Robot 6 Idem
4 Studiul robotului mobul Pioneer 2 DX8 8 Idem

Bibliografie

1. Bucur, G., Popescu, C., Roboti si linii flexibile de fabricatie 2, Indrumar de laborator,

Editura UPG Ploiesti, 2006.

2. Bucur , G., Utilizarea robotilor educationali Lynxmotion RIOS SSC-32 — indrumar de

laborator (format electronic)

3. Bucur, G., Robotica — Indrumar de laborator (format electronic)

8.3. Proiect

| Nr.ore | Metode de predare | Observatii
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9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor
comunitatii epistemice, asociatilor profesionale si angajatori reprezentativi din
domeniul aferent programului

» Continutul disciplinei este in concordanta cu ceea ce se face in alte centre universitare din tara i
din strainatate.

» Pentru o0 mai buna adaptare la cerintele pietei muncii a continutului disciplinei au avut loc intalniri
atat cu reprezentati ai mediului de afaceri cat si cu profesori din invatamantul preuniversitar.

» Titularul de curs anunta studentii despre intalnirile organizate de Departamentul Automatica,
Calculatoare si Electronica, de Facultatea de Inginerie Mecanica si/sau de Universitatea Petrol —
Gaze cu reprezentantii comunitatii epistemice, ai asociatjilor profesionale si cu angajatori
reprezentativi din domeniul aferent programului. Titularul de curs participa impreuna cu studentii
la aceste intélniri.

10.Evaluare
Tip activitate 10.1. Criterii de 10.2. Metode de evaluare 19'3' Pon_dertve
evaluare din nota finala
Prezenta la curs Liste de prezenta 10%
Nota finala la laborator | Examinare 20%
10.4. Curs Nota la lucrarea finala Referat individual ce contine | 70%
rezolvarea numerica a unei
aplicatii
- criterii ce vizeaza | Se verifica indeplinirea 100%
10.5. Seminarflaborator aspec'tele at|ltud|nale: sarcm'llor pelntruvflecare lucrare
seriozitatea,  interesul | Examinare finala la laborator
pentru studiul individual.
10.6. Proiect

10.7. Standard minim de performanta

Insusirea corecta a notjunilor teoretice de baza si aplicarea acestora in rezolvarea unor aplicatii simple.
Pentru nota 5 trebuie sa fie indeplinite toate conditiile urmatoare:

- cel putin 5 la evaluarea de la laborator

- cel putin 5 la lucrarea finala

-Intelegerea principiilor de constructie si functionare a RI

-Insusirea semnificatiei principalilor termeni utilizati in domeniu

Data Semnatura titularului de curs Semnatura titularuluide ~ Semnatura titularului de proiect
completarii seminar/laborator
24.09.2024
Data avizarii in Director de Departament Decan
Departament Conf. univ. dr. ing. Emil Pricop Conf.univ. dr.ing. Marius Badicioiu
27.09.2024
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