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ANEXA nr. 3 la metodologie

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 si Management Industrial
1.4. Domeniul de studii Mecatronica si robotica
1.5. Ciclul de studii Licenta/Dual
1.6. Programul de studii/Calificarea/Forma de organizare | Mecatronica sistemelor de fabricatie robotizate / Inginer mecatronica

2. Date despre disciplina
2.1. Denumirea disciplinei (Ro/Engl) [Dispozitive de manipulare pentru roboti/ Manipulation Devices for Robots

2.2. Titularul/ii activitatilor de curs Prof. dr. ing. Daniela_Monica IORDACHE

2.3. Titularul/ii activitatilor de seminar/laborator/proiect

2.4. Anul de studiu 1V [2.5. Semestrul I |2.6. Tipul de evaluare |E [2.7. Regimul disciplinei |Continut DS
Obligativitate DI

2.8. Codul disciplinei P.19.L.IV.Ob.079

3. Timpul total estimat (ore pe semestru, activititi didactice, U — Universitate, OE — Organizatie economica)

3.1. Numar de ore pe saptamana (U/OE) 3(2/1) |dincare: 3.2. curs (U/OE)| 2 (2/0) |3.3.seminardaborator/proiect 1(0/1)
(U/OE)
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. seminariaberator/proiect 14 (0/14)
(VIOE)
Distributia fondului de timp (U/OE) Ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite (U/OE 10 (0/10)
Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platforme de specialitate si pe teren (U/OE) 14 (0/14)
Pregatire seminarii/laboratoare/lucrari practice/proiecte, teme, referate (U/OE) 28 (7/19)
Tutorat (U/OE) 2 (212)
Examinari (U/OE) 4 (212)
Alte activitati (daca exista) (U/OE) 0 (0/0)
3.7. Total ore studiu individual (U/OE) 58(11/47)
3.8. Total ore pe semestru (U/OE) 100(39/61)
3. 9. Numiirul de credite (U/OE) 4 (2/2)

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1. de curriculum e  Parcurgerea si promovarea urmatoarelor discipline: Mecanisme si organe de masini, Rezistenta
materialelor, Tolerante si control dimensional, Bazele roboticii

4.2. de rezultate ale | o  Capacitatea de a efectua calcule, demonstratii si aplicatii, pentru rezolvarea de sarcini specifice, pe baza
invatarii cunostintelor acumulate la disciplinele din domeniu

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

5.1. Curs e  Existenta unui amfiteatru dotat corespunzator (inclusiv videoproiector) care sa asigure minim 1
m?/student

5.2. Seminar/Laborator/Proiect e Existenta unei sili de seminar care si asigure minimum 1,4 m?/student.

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

6.1. Obiectivul general |e  Cunoasterea bazelor teoretice ale proiectarii si functionarii dispozitivelor de manipulare pentru roboti si capacitatea

al disciplinei de a defini cerintele tehnice, de a proiecta prototipuri de dispozitive de manipulare, precum si de a examina si aplica
principiile tehnice pentru integrarea acestora in sisteme robotice industriale.
6.2. Obiectivele Curs
specifice o Insusirea conceptelor si terminologiei specifice dispozitivelor de manipulare pentru roboti.

e Dobandirea de cunostinte privind principiile de functionare, structura si cerintele impuse dispozitivelor de
prindere-fixare.

e  Dobandirea de cunostinte privind diferite tipuri de actionare a dispozitivelor de prindere-fixare si integrarea
senzorilor.

e Dezvoltarea abilitatilor de proiectare a dispozitivelor de prindere-fixare.
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Proiect

e Dezvoltarea capacitdtii de a se integra si de a lucra in echipa si stimularea unei gandiri si abordari
tehnologice;

e  Consolidarea cunostintelor dobandite la curs..

7. Rezultatele invitarii
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Cunostinte

Cunoaste notiunilor de baza privind dispozitivele de manipulare pentru roboti;

Cunoaste structurii si cerintelor tehnice impuse dispozitivelor de prindere-fixare (grippere);

Cunoastetipurilor de mecanisme de prindere utilizate in grippere;

Cunoaste tipurilor de actionare a dispozitivelor de manipulare;

Cunoaste etapelor de proiectare a dispozitivelor de prindere-fixare;

intelege principiilor de functionare ale dispozitivelor de prindere-fixare;

intelegefunctiondrii dispozitivelor de orientare-fixare cu diverse mecanisme;

intelege avantajelor si limitarilor diferitelor tipuri de actionare;

intelege rolului senzorilor in dispozitivele de manipulare.

Cunoaste principiile de proiectare a echipamentelor utilizate in sisteme robotizate, functionalitatea si cerintele tehnice
ale dispozitivelor de manipulare pentru roboti industriali.

Identifica factorii care influenteaza performanta echipamentelor si dispozitivelor de manipulare utilizate n robotica.
intelege principiile de integrare a echipamentelor de manipulare in sistemele robotizate complexe.

Aptitudini

Aplicé cunostintelor privind diferitele tipuri de dispozitive de manipulare pentru a selecta dispozitivul adecvat
in functie de cerintele fiecarei aplicatii industriale

Evalueaza principiilor de functionare a dispozitivelor de prindere-fixare pentru a identifica solutiile de prindere
eficiente pentru diferite sarcini de manipulare;

Evalueaza a solutiilor de proiectare a dispozitivelor de prindere-fixare;

Evalueaza cerintelor de integrare a dispozitivelor de manipulare in sisteme robotice;

Aplicd metode de proiectare pentru realizarea echipamentelor utilizate in sisteme robotizate.

Proiecteaza dispozitive de manipulare pentru roboti, respectand cerintele tehnice si functionale.

Integreaza dispozitivele de manipulare in sisteme robotizate complexe, luand in considerare interactiunea cu alte
echipamente si software de control.

Responsabilitate si autonomie

Respecta normele de proiectare, siguranta si fiabilitate in realizarea echipamentelor pentru sisteme robotizate.

Dezvolta o gandire criticd in evaluarea performantei dispozitivelor de manipulare si optimizarea acestora.

Lucreaza in echipe multidisciplinare pentru dezvoltarea si integrarea echipamentelor in sisteme de productie automatizate.
Adapteaza solutiile de proiectare si optimizare la cerintele si constrangerile impuse de aplicatiile industriale.

Este responsabil in utilizarea resurselor si in aplicarea metodelor sustenabile de proiectare si productie a echipamentelor]
robotizate.

Asumarea de roluri/functii in cadrul unor echipe de proiectare;

Asumarea de roluri/functii de conducere pentru activitatile de proiectare;

Asumarea unor decizii autonome privind solutiile tehnice;

Asumarea unor responsabilitati cu privire la alegerea dispozitivelor de prindere-fixare;

Asumarea unor decizii privind selectia tipului de actionare pentru dispozitivele de manipulare, evaludnd dependenta cost-
eficienta si rolul functional al dispozitivului.

Competente la care participa disciplina, conform suplimentului la diploma
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Competente profesionale

C6. Defineste cerinte tehnice

C14. Proiecteaza prototipuri

C18. Gestioneaza proiecte de inginerie
C19. Interpreteaza principii tehnice
Competente transversale

CT2. Lucreaza in echipe

CT4. Gandeste in mod inovativ

8. Metode de predare

Curs. Prezentarea cursului se va realiza prin combinarea expunerilor vizuale cu videoproiectorul, desene si explicatii realizate
la tabla, pentru a oferi o Intelegere detaliata a conceptelor de baza privind dispozitivele de manipulare pentru roboti. Fiecare
capitol va include exemple si studii de caz relevante, ilustrate prin scurte filme explicative care aratd functionarea
dispozitivelor de prindere-fixare. Materialul teoretic va fi sustinut de demonstratii vizuale si sesiuni interactive pentru o
intelegere profunda a principiilor de functionare si structura a dispozitivelor.

La finalul fiecarui capitol, vor fi discutate aplicatii practice ale conceptelor invatate, urmate de sesiuni de Intrebari si clarificari
pentru aprofundarea cunostintelor. Cadrul didactic titular va prezenta incd din prima sesiune modul de evaluare a cursantilor,
detaliind punctajele ce contribuie la nota finala si specificand conditiile minime necesare pentru promovarea cursului.
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Proiect. Proiectul contribuie la formarea abilitatilor practice in proiectarea dispozitivelor de manipulare, dezvoltand
competentele studentilor in selectarea, configurarea si evaluarea solutiilor tehnice in functie de cerintele aplicatiilor specifice.
Activitatea de proiect se va desfasura in echipe de 2-3 studenti, favorizand colaborarea si aplicarea practica a conceptelor
teoretice in proiectarea dispozitivelor de manipulare.

9. Continuturi

9.1. Curs
Capitol Continut Nr. ore
1. |Definirea, rolul si clasificarea dispozitivelor de manipulare pentru roboti 2h
2. |Dispozitive de prindere-fixare (Grippere) pentru roboti. Clasificare. Principiul de funtionare 2h
3. [Structura si cerintele impuse dispozitivelor de prindere-fixare 2h
4. |Dispozitiv de prindere-fixare cu parghii si miscare paralela a bacurilor 2h
5. |Dispozitiv de prindere-fixare cu parghii si migcare oscilanta a bacurilor 2h
6. |Dispozitiv de prindere-fixare cu mecanism bield-manivela si miscare oscilantd a bacurilor 2h
7. |Actionarea dispozitivelor de manipulare 4h
8. |Integrarea senzorilor in dispozitivele de manipulare pentru roboti 2h
9. |Proiectarea dispozitivelor de prindere-fixare 6h
TOTAL 281
Bibliografie
1. Brabie G., Chirita B. — Masini-Unelte. Constructie si exploatare, Ed. Alma Mater, Bacau, 2014.
2. Nicolae Predincea, Cinematica masinilor unelte, Curs, Editura AGIR, 2015.

3. Daniela-Monica ITordache, Aurel Costea, Alexandru Baba, Metode de calcul si modele matematice pentru optimizarea proiectarii
dispozitivelor, Editura Universitatea din Pitesti, ISBN :978-606-560-477-3, 2016

9.2. Laborator/Seminar/Proiect 7

Nr. Continut Nr. ore
crt. )
1 Stabilirea tipului de dispozitiv de prindere-fixare: caracteristicile obiectelor de manipulat (dimensiuni, greutate, material), oh

" |tipul operatiei (asamblare, ambalare, transport).
2. |Stabilirea tipului de actionare a dispozitivului de prindere-fixare 2h
3. |Stabilirea si proiectarea elementelor compenente 6h
4.  |Simularea numerica a functionarii dispozitivului de prindere-fixare. 4h
TOTAL 14h
Bibliografie

1. lordache M., Ungureanu I. Dispozitive tehnologice. Lucrari de laborator, Editura Universitatii din Pitesti, 2016
2. Soare Gh., Rece R. Masini-unelte si prelucrari mecanice. Ghid tehnologic si indrumar de laborator, Matrix, 2016

Mentiuni suplimentareg)

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

- Laintrarea n sala in care se desfagoara activitatile didactice, studentii sunt rugati sd comute telefoanele mobile pe modul silentios|
si sd nu le foloseasca in timpul orelor;

- Toate materialele primite de cdtre studenti in mod direct sau prin postare pe platforma e-learning sunt supuse legislatiei national
si internationale privind drepturile de autor; acestea pot fi utilizate de citre studenti numai in scop didactic; orice altd utilizare sau
postare pe site-uri cu acces deschis fird acordul detinatorului drepturilor de autor poate fi pedepsiti in conformitate cu legea
nr.8/1996 privind drepturile de autor i drepturile conexe gi 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 imbunatatirii continutului disciplinei, cadrul didactic a participat la urmitoarele activitati:
e intalniri de lucru cu specialisti din productie si 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 si Tarbes din Franta).

11. Evaluare
Tip activitate 11.1. Criterii de evaluare 11.2. Metode de 113 Ponderewdm
evaluare nota finala

a‘ga;;me finala 3 subiecte scrise (2x 15 p) + 1 x 10p Examen scris 40 %
11.4. Curs/ Evaluare pe . . -

parcursul Lucra;e scrisd— 30 p (2 subiecte scrise x Lucrare scrisi 30 %

. 15 p fiecare)
semestrului (30p)
. Evaluare pe . — = o

11.5. Proiect parcursul Continut proiect: 30 p Evaluare orald 30 %
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[ semestrului (30p) | | |
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

Mentiuni suplimentare/ 8).

- in timpul semestrului se poate organiza examen partial: 20p (2 subiecte scrise x 10p), incluse in cele 40 aferente examinarii finale/;

- 1n cazul in care studentul participa la conferinte (studentesti, locale, nationale, internationale) sau concursuri (nationale, internationale)
care au ca tematica prescrierea preciziei produselor, acesta va putea beneficia de puncte suplimentare sau de echivalarea unor teme de
casa si/sau lucrari si/sau prezentd, in functie de rezultatele obtinute/;

- la lucrdrile scrise studentii nu au voie sa foloseasca telefoanele mobile si nici alte echipamente electronice cu exceptia calculatoarelor
stiintifice simple/.

11.7. Standard minim de performanti
e  Identificarea corectd a tipurilor de dispozitive de manipulare si prindere-fixare (grippere) utilizate in robotica, intelegand
principiile de functionare, clasificarea si aplicatiile acestora.
e  Capacitatea de a descrie particularitatile de proiectare si cerintele impuse dispozitivelor de prindere-fixare, in functie de tipologia
mecanismelor utilizate (parghii cu miscare paraleld, oscilanta, mecanisme biela-maniveld etc.).
o intelegerea modalititilor de actionare a dispozitivelor de manipulare si integrarea senzorilor pentru optimizarea procesului de
prindere si manipulare a obiectelor.

Data completarii Titular de curs, Cadru didactic coordonator
14.11.2024 Prof. dr. ing. Daniela Monica Prof. dr. ing. Daniela Monica IORDACHE
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Data avizarii in departamentul Director Departament Fabricatie si Management Industrial
Fabricatie si Management Industrial Prof. dr. ing. Daniela-Monica IORDACHE
14.11.2024 /// i
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Data aprobarii in Consiliul Decan FMT
Facultatii (FMT) Conf. dr. ing. Alin-Daniel RIZEA
14.11.2024



