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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1. Institutia de Invatdmant superior Universitatea Nationala de Stiintd si Tehnologie POLITEHNICA Bucuresti
1.2. Facultatea Mecanica si Tehnologie
1.3. Departamentul care coordoneaza programul de studii | Fabricatie si Management Industrial
Departamentul care are disciplina in statul de functii Fabricatie i Management Industrial
1.4. Domeniul de studii Mecatronica si robotica
1.5. Ciclul de studii Licenta

1.6. Programul de studii/Calificarea/Forma de organizare | Mecatronica sistemelor de fabricatie robotizate/ Inginer specialist in
mecatronicd; Inginer echipamente/ Inginera echipamente/ Dual

2. Date despre disciplind
2.1. Denumirea disciplinei (Ro/Engl) |Programarea robotilor industriali/ Programming industrial robots

2.2. Titularul/ii activitatilor de curs S.L. dr. ing. Gina Mihaela SICOE
2.3. Titularul/ii activitatilor laborator

2.4, Anul de studiu |1V |2.5. Semestrul | 11 |2.6. Tipul de evaluare |V |2.7. Regimul disciplinei |Continut DS
Obligativitate OB
2.8. Codul disciplinei P.19.L.IV.Ob.092
3. Timpul total estimat (ore pe semestru, activititi didactice, U — Universitate, OE — Organizatie economici)
3.1. Numér de ore pe saptamana (U/OE) 3 (2/1) |dincare: 3.2. curs (U/OE)| 2 (2/0) |3.3.seminar/laborator/proiect (U/OE) | 1 (0/1)
3.4. Total ore din planul de invatamant (U/OE)| 42 (28/14)|din care: 3.5. curs (U/OE) | 28 (28/0) |3.6. seminar/laborator/proiect (U/OE) | 14 (0/14)
Distributia fondului de timp (U/OE) Ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite (U/OE) 8 (4/4)
Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platforme de specialitate si pe teren (U/OE) 10 (2/8)
Pregatire seminarii/laboratoare/lucrari practice/proiecte, teme, referate (U/OE) 11 (417)
Tutorat (U/OE) 2 (0/2)
Examindri (U/OE) 2 (111)
Alte activitati (daca exista) (U/OE) 0 (0/0)
3.7. Total ore studiu individual (U/OE) 33
(11/22)
3.8. Total ore pe semestru (U/OE) 75
(39/36)
3. 9. Numirul de credite (U/OE) 3(2/1)

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1.decurriculum | e  Parcurgerea si promovarea urmitoarelor discipline: Desen tehnic si Infografica I, II si I1I; Electronica si
automatizari; Sisteme de actionare; Mecanisme si Organe de masini; Senzori si sisteme senzoriale; Bazele
roboticii 1 si 2; Tehnologii de fabricatie; Masini unelte si echipamente de fabricatie; Sisteme de achizitie;
Sisteme de conducere in roboticd; Robotizarea fabricatiei; Proiectarea robotilor; Sisteme flexibile de fabricatie;
Tehnologii de montaj robotizat.

4.2. de rezultate | ¢  Capacitatea de a efectua calcule, demonstratii i aplicatii, pentru rezolvarea de sarcini specifice roboticii, pe
ale invatarii baza cunostintelor din stiintele fundamentale.

5. Conditii necesare pentru desfisurarea optima a activititilor didactice (acolo unde este cazul)

5.1. Curs e Existenta unui amfiteatru dotat corespunzitor (inclusiv videoproiector) care si asigure minim 1 m?%student.

5.2. Laborator e Existenta unui laborator dotat corespunzitor care si asigure minim 4 m?/student.

6. Obiectivele disciplinei (in corelatie cu rezultatele invatérii specifice acumulate — pct 7)
6.1. Obiectivul general

e  Formarea de competente privind utilizarea si programarea robotilor industriali.

al disciplinei
6.2. Obiectivele Curs
specifice e Dezvoltarea cunostintelor fundamentale despre programarea robotilor industriali: Studentii vor explora

tipuri de roboti industriali, caracteristicile lor si utilizarea acestora in diverse procese de productie.
o Familiarizarea cu tehnologiile de simulare si software de programare pentru roboti: Studentii vor invita sa

utilizeze software precum Tecnomatix Process Simulate si RoboDK pentru a simula si programa roboti
industriali in medii virtuale.
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e Utilizarea programarii offline: Studentii vor putea verifica finctionarea robotilor industriali inainte de implementarea in productie.
Aplicatii

o Intelegerea proceselor de programare a miscarilor robotului si a parametrilor de operare.

e Implementarea controlului si monitorizarii robotilor n procesele de productie industriale.

o Integrarea robotilor in celule de productie automatizate si flexibilitatea configurarii acestora pentru diverse operatiuni.

7. Rezultatele invatarii

@ e  Cunoaste principiile fundamentale ale informaticii industriale si rolul acesteia in automatizarea proceselor de fabricatie.
£ e  Descrie arhitectura si functionalitatea sistemelor robotizate inteligente, incluzind componente hardware si software.
é’ e  Explicd metodele si tehnologiile utilizate in programarea si controlul robotilor industriali pentru diferite aplicatii.
= e Analizeaza structura algoritmilor de control si optimizare a miscarilor robotilor industriali.
© e Identifica tendintele emergente in dezvoltarea si integrarea sistemelor robotizate inteligente in industria 4.0.
= e Dezvoltd aplicatii software pentru controlul sistemelor robotizate utilizand limbaje si medii de programare specifice.
5 e Implementeaza solutii de automatizare bazate pe informatica industriala pentru optimizarea proceselor de fabricatie.
2 e  Programeaza roboti industriali pentru executia de sarcini specifice, optimizand performantele acestora.
g- e Integreaza senzori si sisteme de control in arhitectura robotilor industriali pentru cresterea eficientei si preciziei.
o  Testeaza si valideaza functionarea sistemelor robotizate inteligente prin metode de simulare si evaluare practica.

Respecta standardele industriale si normele de siguranta in dezvoltarea si utilizarea sistemelor robotizate.

Isi asuma responsabilitatea pentru optimizarea si mentenanta sistemelor robotizate implementate in medii industriale.
Colaboreaza eficient in echipe multidisciplinare pentru proiectarea si integrarea solutiilor de robotica inteligenta.

Evalueaza impactul utilizarii sistemelor robotizate asupra eficientei productiei si sustenabilitatii proceselor industriale.

Se adapteaza la noile tehnologii si cerinte din domeniul mecatronicii si roboticii printr-un proces continuu de invatare si inovare.

Responsabi-
litate si

autonomie

[ ) [ ] [ ] [ ] [ )

Competente la care participa disciplina, conform suplimentului la diploma

C6 - defineste cerinte tehnice / defines technical requirements

C15 - simuleaza modele mecatronice / simulates mechatronic models

C17 - utilizeaza software de desen tehnic / uses engineering design software
CT2 - lucreaza in echipe / meets works in teams

CT4 - gandeste In mod inovativ / thinks innovatively

8. Metode de predare

Curs. Prezentarea cursului se face prin combinarea expunerii cu videoproiectorul cu schite realizate pe tabla. Principalele
metode de predare sunt: prelegerea interactiva, studiu de caz, dezbaterea si problematizarea. Se utilizeaza materiale vizuale
pentru a facilita intelegerea problemelor teoretice si aspectelor practice. Cadrul didactic titular va prezenta incd de la primul
curs modul cum vor fi obtinute punctaje care dau nota finala si conditiile minime de promovare. Cursul va fi predat interactiv,
studentii primind diverse bonificatii pentru raspunsuri corecte la intrebari adresate de catre cadrul didactic. Se va incuraja
prezenta activa a studentilor la curs si se va pune accent pe consolidarea progresiva a cunostintelor mentionate la punctul 7.
Laboratorul. La laborator se utilizeazd experimentele practice, studiu in echipa si studiul individual. Lucrarile de laborator se
realizeazd 1n echipe de 4-6 studenti, iar in cadrul unor lucrari de laborator studentii rezolva sarcini in mod independent,
consolidand autonomia si capacitatea de luare a deciziilor tehnice. Se analizeaza i interpreteaza rezultatele, care sunt notate
intr-o Fisd cu rezultatele lucrarii.

9. Continuturi

9.1. Curs
Capitol Continut Nr. ore
1. Introducere in programarea robotilor industriali 2
2. Structura si componentele robotilor industriali 2
3. Limbaje de programare pentru roboti industriali 2
4. Metode de programare online si offline 2
5. Programarea manuala si Teach-in 2
6.  |Algoritmi de miscare si control in programarea robotilor 2
7. Programarea traiectoriilor si miscarilor precise 2
8. Integrarea senzorilor in programarea robotilor 2
9. Programarea si controlul in timp real al robotilor 2
10.  [Simularea si programarea offline a robotilor 2
11. |Programarea pentru siguranta si mentenanta preventiva 2
12.  |Aplicatii ale robotilor industriali in sisteme flexibile de fabricatie 2
13.  |Programarea robotilor pentru asamblare si manipulare 2
14.  |Optimizarea programarii robotilor 2
TOTAL 28
Bibliografie
1. Borangiu T., Dumitrache A., Anton F.L., Programarea robotilor, Editura AGIR, 2010.
2. Frigeni F., Industrial Robotics Control: Mathematical Models, Software Architecture, and Electronics Design, APRESS, 2022.
3. Programarea robotilor industriali. Suport de curs - nepublicat, 2024.
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9.2. Laborator

Nr. crt. Continut Nr. ore
1. |Introducere in programarea robotilor industriali 2
2. |Simularea miscarilor robotului cu Tecnomatix Process Simulate 2
3. |Programarea offline a robotilor utilizind RoboDK 4
4. |Optimizarea traiectoriilor robotului pentru eficienta si siguranta 2
5. |Integrarea senzorilor si monitorizarea feedback-ului robotului 2
6. |Recuperari, refaceri si verificarea cunostintelor. 2
TOTAL 14

Bibliografie
1. Programarea robotilor industriali. iIndrumar de laborator - nepublicat, 2024.
Mentiuni suplimentare

- Studentii pot realiza fotografii sau inregistrari audio-video in sdlile in care se desfasoard activitati didactice numai cu acordul
cadrului didactic si in conditiile stabilite de catre acesta;

- Toate materialele primite de catre studenti in mod direct sau prin postare pe platforma e-learning sunt supuse Iegisla;ieil
nationale si internationale privind drepturile de autor; acestea pot fi utilizate de cdtre studenti numai in scop didactic; orice
alta utilizare sau postare pe site-uri cu acces deschis fara acordul detinatorului drepturilor de autor poate fi pedepsiti in
conformitate cu legea nr.8/1996 privind drepturile de autor §i drepturile conexe si cu Conventia de la Berna.

10. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptirile reprezentantilor comunititilor epistemice, asociatiilor profesionale si
angajatorilor din domeniul aferent programului
In vederea actualizarii si imbunititirii continutului disciplinei, cadrul didactic a participat la urmitoarele activititi:

e intalniri de lucru cu specialisti din productie §i angajatori (Automobile Dacia, IPad);

e  cu ocazia practicii studentilor, organizata pe baza de parteneriate incheiate cu angajatorii;

e schimb de bune practici cu colegi din alte centre universitare (Bucuresti, ENSTA Bretagne din Franta).

11. Evaluare
Tip activitate |11.1. Criterii de evaluare 11.2. Metode de 113 Ponderevdm
evaluare nota finala
Evaluare finald (50p): Intelegerea si aplicarea corecti a problematicii L 0
11.4. Curs tratate, capacitatea de analiza si sinteza. (5 subiecte X 10p) Examen scris si oral 50%
Lucrare de verificare (20p): Capacitatea de a corela cunostintele Lucrare de verificare 20 %

si de a le aplica in cazuri particulare. (2 subiecte X 10p)
11.5. Laborator | Activitate laborator (30p): Cunoasterea echipamentelor si
tehnicilor utilizate, prelucrarea si interpretarea rezultatelor
experimentale.

11.6. Conditii de promovare: minimum 50 de puncte obtinute;

50,...54p = nota 5; 55,....64p - nota 6; 65,....74. > nota 7; 75,...84p >nota 8; 85...94p - nota 9; 95,...100 p - nota 10

Caiet de laborator
Evaluare orala

30 %

Mentiuni suplimentare

- in timpul semestrului se poate organiza examen partial: 20p (2 subiecte scrise X 10p);

- in cazul in care studentul participa la conferinte (studentesti, locale, nationale, internationale) sau concursuri (nationale,
internationale) care au ca tematica sisteme flexibile de fabricatie, acesta va putea beneficia de puncte suplimentare sau de echivalarea
unor teme de casa si/ sau lucrari si/ sau prezenta, in functie de rezultatele obtinute;

11.7. Standard minim de performanta
e fintelegerea principiilor de programare si operare a robotilor industriali.
e  Capacitatea de a integra sisteme de control si monitorizare in procesele robotizate.
e  (Capacitatea de a programa roboti industriali folosind software de simulare precum Tecnomatix sau RoboDK.

Data completarii Titular de curs, Cadru didactic coordonator,
24.02.2025 S.1. dr. ing. Gina Mihaela SICOE S.L dr. ing. Gina Mihaela SICOE
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