FISA DISCIPLINEI MECATRONICA SI ELEMENTE DE ROBOTICA
Anul universitar 2018 - 2019

1. Date despre program

Decan,
Conf. dr. ing. Tulian Ionita

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea Tehnicd ,,Gheorghe Asachi” din Iasi

1.2 Facultatea

Stiinta si Ingineria Materialelor

1.3 Departamentul

TEPM

1.4 Domeniul de studii

Inginerie Mecanica

1.5 Ciclul de studii!

Licenta

1.6 Programul de studii

EPI

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

MECATRONICA SI ELEMENTE DE ROBOTICA

2.2 Titularul activitatilor de curs Sef lucr. dr. ing. Elena CHIRILA Cod disciplind
2.3 Titularul activitatilor de aplicatii Sef lucr. dr. ing. Elena CHIRILA 4 EPI 10
2.4 Anuldestudiiz | 4 [2.5Semestrul® | 7 [2.6 Tipuldeevaluare* | E [2.7 Tipul disciplinei® | DS

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

3.1 Numar de ore pe saptimana

3 idin care:

3.2 curs

3.3a sem.

3.3b laborator

3.3c¢ proiect

3.4 Total ore din planul de invitagmant®

42 din care:

3.5 curs

28

3.6a sem.

3.6b laborator

14

3.6¢ proiect

Distributia fondului de timp’ Nr. ore
Studiul dupd manual, suport de curs, bibliografie si notite 30
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 25
Pregatire seminarii/laboratoare/proiecte, teme, referate si portofolii 7
Tutoriat® 7
Examinari’ 6
Alte activitati: 0
3.7 Total ore studiu individual'® 75
3.8 Total ore pe semestru'! 117
3.9 Numarul de credite 3
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum'?> | Elemente de analizd matematicd; Electrotehnicd si actiondri electrice
4.2 de competente -
5. Conditii (acolo unde este cazul)
5.1 de desfasurare a cursului'? Tabla, videoproiector, materiale didactice specifice
5.2 de desfasurare a sem./lab./proiect! Calculator, stand experimental, instrumente de masura
6. Competentele specifice acumulate'®
Repartizare
Numiir de credite alocat disciplinei'®: credite pe

competente'’

CP1
CP2 C2.1 Identificarea, definirea si descrierea principiilor si metodelor din stiintele tehnice ale 1
domeniului utilizand reprezentdri grafice pentru rezolvarea de sarcini specifice.
CP3 C3.1 Identificarea, analiza conceptelor, teoriilor si a metodelor specifice pentru solutionarea 1
problemelor tehnice specifice sistemelor industriale de procesare a materialelor.
CP "Cpa
CP5
CP6
CPS1
CPS2
CT1
CT2
CT3 Autoevaluarea obiectiva a nevoii de formare profesionala, continua, in scopul insertiei 1
CT cT3 | Pe piata muncii si al adaptarii la dinamica cerintelor acesteia si pentru dezvoltarea personala
si profesionala. Utilizarea eficienta a abilitatilor multilingvistice si a cunostintelor de
tehnologie a informatiei si a comunicarii.
CTS

1/4




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

Disciplina ofera informatii fundamentale cu privire la masurarea, controlul i reglarea
automate ale parametrilor din procesele si instalatiile de prelucrare la cald. Se dau de
7.1 Obiectivul general al disciplinei |asemenea informatii cu privire la conceperea, constructia si functionarea sistemelor de
reglare automatd ce se utilizeaza in vederea automatizarii acestor tipuri de procese in
scopul functiondrii optime si dezvoltarii tehnologiilor din domeniul robotilor industriali.

Consideratii generale si elemente de automatizare; componente ale sistemelor de reglare
7.2 Obiective specifice automatd; conditii de operare; masurarea automata a variabilelor; reglarea automata a
variabilelor; roboti industriali.

8. Continuturi

8.1 Curs'® Metode de predare!’ Observatii

1. Notiuni generale privind robotii industriali 2
1.1. Definitii §i notiuni uzuale utilizate.

1.2. Structura robotilor de tipologie seriala

1.3. Tipuri de coordonate utilizate in studiul robotilor industriali. Sistemul de
coordonate curbilinii

1.4. Dispozitive de prehensiune

1.5. Analiza comparativa a caracteristicilor diferitelor grade de libertate

2. Cinematica robotilor industriali 6
2.1. Problema cinematica directa
2.2. Problema cinematica inversa

2.3. Aplicatii ale problemei cinematice directe si inverse 4
3. Dinamica robotilor industriali

3.3. Ecuatiile dinamice ale unui robot de tip serial Expunere

3.3.1. Descrierea notatiilor Hartemberg-Denavit Prezentare la tabla

3.2. Calculul vitezelor unghiulare si acceleratiilor Videoproiector

3.3. Calculul vitezelor si acceleratiilor centrelor de greutate

3.4. Calculul fortelor/momentelor motoare la un robot de tip serial. Formule recursive
pentru calculul fortelor motrice

3.5. Stabilirea ecuatiilor dinamice ale unui robot industrial folosind ecuatiile
Lagrange de spetaall a

3.6. Calculul tensorilor de inertie

4. Generarea miscarii intre doud puncte ale spatiului de lucru 8
4.1. Generarea miscarii intre doud puncte in spatiul articulatiilor

4.2. Generarea miscarii de-a lungul unei traiectorii liniare intre doud puncte ale
spatiului de lucru

5. Algoritmi de calcul utilizati la modelarea comportamentului dinamic al robotilor

industriali

6. Planificarea traiectoriei robotilor

8. Controlul geometric si metode de calibrare 4
9. Actionarea si comanda robotilor industriali

10. Roboti de topologie paralela. Calculul cinematic al robotilor de topologie paralela 4

11. Roboti pasitori
12. Sisteme flexibile de fabricatie

Bibliografie curs:

Bibliografie curs:

1. Chirila E., Cérausu Ctin., Scanteianu N., (2005), Masurarea, comanda, controlul si reglarea automatd a parametrilor
tehnologici din procesele de prelucrare la cald, Ed. Tehnopress, lasi;

2. Chirila E., (2007), Controlul, comanda si reglarea variabilelor tehnologice ale cuptoarelor electrice cu arc, Ed.
Performantica, lasi;

3. Oprescu 1., Vircolacu I., (1983), Automatizari metalurgice si instalatii de deformari plastice si tratamente termice,
E.D.P. Bucuresti;

4. Tabara I,, Tureac 1., (1983), Masini pentru prelucrarea prin deformari, E.D.P. Bucuresti;

5. Ispas V. (1990), Aplicatiile cinematicii in constructia manipulatoarelor si a robotilor industriali, Ed. Academiei Romane;

6. Kovacs Fr., G.Cojocaru, (1982), Manipulatoare, roboti si aplicatiile lor industriale, Ed.Facla,Timisoara;

7. Kovacs Fr, C. Radulescu, (1992), Roboti industriali , Reprografia Universitatii Timisoara;

8. Olaru A.,(1994), Dinamica robotilor industriali , Reprografia Universitatii Politehnice Bucuresti;

9. Platon V., (1990), Sisteme avansate de productie , Editura tehnica, Bucuresti;

10. Paunescu T., (1998), Celule flexibile de prelucrare , Editura Universitatii “Transilvania *“ Bragov;

11. Stanescu A. , A. Curaj, (1997), Tehnici de generare automata a miscarilor robotilor, Reprografia Universitatii Politehnice
Bucuresti.

12. Stanescu A. Dumitrache 1., (1983), Inteligenta artificiald si robotica , Ed.Academiei , Bucuresti.

8.2a Seminar Metode de predare? Observatii
8.2b Laborator Metode de predare?! Observatii
1. Norme de siguranta si securitate a muncii, specifice lucrarilor de laborator la 2
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disciplina MER; Demonstratie practica

2. Elemente componente ale dispozitivelor de automatizare la sistemele automate; Experimente 4

3. Elemente tip ale sistemelor de reglare automata. Elemente proportionale, elemente Exercitii de calcul 4
diferentiale, elemente integrale, elemente de intarziere de ordinul I si II. Elemente de

timp mort;

4. Echipamente de reglare automata a utilajelor din sectoarele de prelucrari la cald; 2

5. Instalatii pentru protectia automata a cuptoarelor cu combustibil. 2
8.2¢ Proiect Metode de predare? Observatii

Bibliografie aplicatii (seminar / laborator / proiect):

Bibliografie aplicatii (seminar / laborator / proiect):

1. Bastiurea Gh. s.a., (1976), Comanda numerica a masinilor-unelte, Editura tehnica , Bucuresti;

2. Cojocaru G., Fr.Kovaci, (1998), Robotii in actiune, Ed.Facla, Timisoara;

3. Davidoviciu A., G.Draganoiu , A.Moanga , (1986), Modelarea , simularea si comanda manipulatoarelor si robotilor
industriali , Ed.Tehnica , Bucuresti;

4. Drimer D.,A.Oprea,Al. Dorin, (1985), Roboti industriali si manipulatoare, Ed. Tehnica;

5. Doroftei loan, (1998), Introducere in robotii pasitori , Editura CERMI , Iasi;

6. Ispas V.,I.Pop,M.Bocu, (1985), Roboti industriali, Ed.Dacia, Clu;j.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunititii epistemice, asociatiilor profesionale

angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului®®

Continutul disciplinei construieste premisele cunoasterii si utilizarii corespunzatoare a sistemelor de reglare automata in
procesele de masurare, comanda, control si reglare automate aplicate utilajelor de prelucrare la cald, prin evaluarea cantitativa
si calitativa a fenomenelor si proceselor caracteristice utilizand metode si criterii consacrate din aria ingineriei procesarii

materialelor si a conceperii si realizarii robotilor industriali.

10. Evaluare

si

10.3 Pondere din

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare <
nota finald
Teste pe parcurs®:1, siptimana 8§ 10%
. .. . — —— :
4y Bt s i [Tome e st | bl i
Colocviu acurate ‘;ea)’ ’ Alte activitati™: - OA) (minimum nota 5)
Evaluare finala: examen . 60%
(minimum nota 5)
. Frecventa/relevanta Evidenta interventiilor, portofoliu de lucrari %
10.4b Seminar |. . N . . . -
interventiilor sau raspunsurilor | (referate, sinteze, rezolvéri) (minimum nota 5)
Cunoasterea aparaturii, a
modului de utilizare a [] Chestionar scris
instrumentelor specifice; X Réspunsuri orale 20%
10.4¢ Laborator . ) _ . -
evaluarea unor instrumente sau |Z Caiet de laborator (lucrari experimentale, referate) (minimum nota 5)
realizari, prelucrarea si X] Demonstratie practica

interpretarea unor rezultate

Calitatea proiectului realizat,
corectitudinea documentatiei
proiectului, justificarea solutiilor
alese

[] Autoevaluarea, prezentarea gi/sau sustinerea
proiectului
[] Evaluarea critici a unui proiectului

%

(minimum nota 5)

10.4d Proiect

10.6 Standard minim de performan{d*®

Rezolvarea si explicarea unor probleme de complexitate medie asociate disciplinelor fundamentale specifice stiintelor
ingineresti;

Realizarea unor reprezentari grafice tehnice de complexitate medie cu specificarea conditiilor tehnice;

Efectuarea unor analize de gestionare a resurselor logistice de baza, utilizand sistemele informatice.

Data completarii, Semnaétura titularului de curs, Semnatura titularului de aplicatii,
01.10.2018 e e
Data avizarii In departament, Director departament,

Prof. dr. ing. Petrica Vizureanu
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! Licentd / Master

2 -4 penrtru licentd, 1-2 pentru master

3 1-8 pentru licentd, 1-3 pentru master

4 Examen, colocviu sau VP A/R — din planul de invatamant

3 DF - disciplind fundamentald, DD - disciplind in domeniu, DS — disciplind de specialitate sau DC - disciplind complementara - din planul de
invatamadnt

6 Este egal cu 14 saptamdni X numdrul de ore de la punctul 3.1 (similar pentru 3.5, 3.6abc)

7 Liniile de mai jos se referd la studiul individual; totalul se completeaza la punctul 3.7.

8 Intre 7 si 14 ore

9 Intre 2 si 6 ore

19 Suma valorilor de pe liniile anterioare, care se referd la studiul individual.

1 Suma dintre numdrul de ore de activitate didacticd directd (3.4) si numdrul de ore de studiu individual (3.7); trebuie sd fie egald cu numdrul
de credite alocat disciplinei (punctul 3.9) X 25 de ore pe credit.

12 Se mentioneaza disciplinele obligatoriu a fi promovate anterior sau echivalente

13 Tabla, vidoproiector, flipchart, materiale didactice specifice etc.

% Tehnica de calcul, pachete software, standuri experimentale, etc.

15 Competentele din Grilele G1 si Glbis ale programului de studii, adaptate la specificul disciplinei, pentru care se repartizeazd credite
(www.rncis.ro sau site-ul facultatii)

16 Din planul de invaimant

17 Creditele alocate disciplinei se distribuie pe competente profesionale si transversale in functie de specificul disciplinei

8 Titluri de capitole si paragrafe

19 Expunere, prelegere, prezentare la tabld a problematicii studiate, utilizare videoproiector, discutii cu studentii (pentru fiecare capitol, dacd
este cazul)

20 Discutii, dezbateri, prezentare si/sau analizd de lucrdri, rezolvare de exercitii gi probleme

21 Demonstratie practicd, exercitiu, experiment

22 Studiu de caz, demonstratie, exercitiu, analiza erorilor etc.

B Legatura cu alte discipline, utilitatea disciplinei pe piata muncii

24 Se va preciza numdrul de teste si saptamanile in care vor fi sustinute.

25 Cercuri stiinfifice, concursuri profesionale efc.

26 Se particularizeaza la specificul disciplinei standardul minim de performantd din grila de competente a programului de studii.
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