FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Tnvatamant superior  |Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea Facultatea de Inginerie

1.3 Departamentul Inginerie Electrica, Electronica si Calculatoare

1.4 Domeniul de studii INGINERIE ELECTRICA

1.5 Ciclul de studii Licenta - dual

1.6 Programul de studii / Calificarea  |INFORMATICA APLICATA IN INGINERIE ELECTRICA
1.7 Forma de invatamant IF — invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei 55.00

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei Programarea robotilor

Conf. dr. ing. Ravai Nagy Sandor -

2.2 Titularul de curs Sandor.RAVAI@imtech.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de seminar /

laborator / proiect Ing. Pop Mihai llie

2.4 Anul de studiu 4 | 2.5 Semestrul | 2 | 2.6 Tipul de evaluare E

Categoria formativa DS

2.7 Regimul disciplinei

Optionalitate DI

3. Timpul total estimat

3.1 Numar de ore pe s din s 3.2 Curs 2 3.3 0 3.3 0 3.3
sdptdmanad care: OE ’ 0 Seminar 0 Laborator 2 Proiect
3.4 Numar de ore pe din 1S 28 3.6 0 3.6 0 3.6
70 3.5 Curs . .

semestru care: OE 0 Seminar 0 Laborator 28 Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru: s OE
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 4 20
(b) Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platforme electronice de specialitate si pe teren 4 20
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 2 16
(d) Tutoriat
(e) Examinari 4 10
() Alte activitati:
Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 80 14 66
3.8 Total ore pe semestru (3.4+3.7) 150 50 100
3.9 Numdrul de credite 6 1.5 4.5
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum Roboti industriali, Programare, Matematica

Cunostinte elementare de matematica pentru modelarea robotilor si
4.2 de competente N . .

reprezentarea in spatiu, Cunostinte elementare de programare

5. Conditii (acolo unde este cazul)

Sala de curs dotata cu tabla, laptop, videoproiector, Acces Point, tabla

5.1. de desfasurare a cursului|, . . <
inteligenta

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului / [Laborator OE cu toate dotdarile necesare
proiectului




6.a. Competentele specifice acumulate

AC3. Ajusteaza proiectele produselor.
AC7. Defineste cerinte tehnice.

AC9. Dezvolta software cu sursa deschisa.
AC10. Da dovada de expertiza disciplinara.

Competente
profesionale

Competente
transversale

ACO03. Opereaza echipamente hardware digitale

6.b. Rezultatele asteptate ale invatarii

Cunostinte

Studentul/absolventul descrie, identifica si sumarizeaza concepte fundamentele de automatica,
metodele de modelare, identificare, simulare si analiza a proceselor si a tehnicilor de proiectare asistata
de calculator a sistemelor automate clasice si inteligente si modul lor de aplicare in probleme concrete.

Aptitudini

inteligente.

Studentul/absolventul interpreteaza si explica problemele de automatizare a unor tipuri de procese
folosind principiile de baza din teoria sistemelor, ingineria reglarii automate, modelare si simulare,
tehnicile de proiectare asistata de calculator si metodele de analiza specifice ingineriei sistemelor.

Studentul/absolventul recunoaste si implementeaza arhitecturi complexe pentru sisteme autonome

reputatia profesiei.

Responsabilitate
si autonomie:

Studentul/absolventul are o comportare onorabild, responsabila, etica, in spiritul legii pentru a asigura

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei

Cunoasterea principiilor de baza a programarii robotilor industriali

7.2 Obiectivele specifice

¢ Cunoasterea sistemelor de coordonate utilizate.
¢ Cunoasterea arhitecturii unui program de manipulare

e Cunoasterea etapelor de lansare a unui program pe robot
industrial in ciclu automat

8. Continuturi

Metode de ..
8.1 Curs Nr. ore Observatii

predare
1. Robot industrial. Moduri de lucru. Oprire de urgenta. 2
2. Rolul clapetei “deadman”. Zona de lucru a robotilor Prelegere
industriali. Axele robotului. Structura robotului inustrial cu | 2 clasica,

. Calculatoare,

6 axe. problematizare Video
3. Axele robotului si sistemele de coordonate utilizabile. 5 si exemplificare. roiector
Consola de programare. Expunere cu Eoftware'
4. Lucrul cu fisierele. Selectare / rulare / oprirea unui 5 videoproiector.
program. Discutii.
5. Comenzi de deplasare. Sintaxa unei comenzi. 2




6. Variabilele unei comenzi de deplasare. Tipuri de
deplasare. Tipuri de pozitii. Conditii de final de miscare.
Viteze de deplasare.

7. Comenzii de editare. Registrii de pozitie.

8. Instructiuni de salt (JLB, LB, CALL ..)

N

9. Programarea intrarilor si iesirilor robotului industrial

(1/0)

10. Instructiuni de miscare suplimentare

11. Crearea si utilizarea Macro-urilor

12. Realizare Backup-urilor

13. Utilizarea rutinei pentru paletizare

14. Utilizarea rutinei pentru vopsire

NININININI DN

Bibliografie

1. Philip J.Mc.Kerrow — Introduction to Robotics — Addison-Weslwy Publ.Co.,1995.
2. John J.Craig — Introduction to Robotics (Mechanics and Control) — CRC Press 2005.
3. Frank L. Lewis, Darren M. Dawson, Chaouki T. Abdallah, Robot Manipulator Control: Theory and
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Inc, 2005.
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6. Borangiu, Th. : Advanced Robot Motion Control, Editura Academiei Romane si AGIR, Bucuresti, 2004.
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Problems, Editura Academiei Romane si AGIR, Bucuresti, 2004
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11. Poboroniuc M., - Controlul robotilor, Ed. Politehnium, lasi, 2004.

12. Fanuc — User manual R-30iA / R-30iB
13. FANUC Robotics SYSTEM R-30iAandR-30iB Controller

Nr. | Nr. Metode de
8.2 Seminar / Laborator / Proiect ore | ore Observatii
us | oe predare
SSM. Consola de programare. Sistem de coordonate 3
propriu a robotului (word)
Deplasarea robotului in mod telecomandat 3
Realizare program de manipulare 1 - in sistemul de 3 Expunere,
coordonate word (in modul T1/T2/Auto) prezentarea
Realizare program de manipulare 1 - in sistemul de 3 logica si
coordonate word (in modul T1/T2/Auto) deductivd, | Calculatoare,
Definire sistem de coordonate USER 3 prgblematt'zir.ea' V'd?o't
Definirea sistemului de coordonate unealta 3 22222 t;ari;a Eg?tlsvca :)er'
Realizare program de manipulare 2 3 multimedia,
Realizare program de manipulare 2 3 studii de caz,
Realizarea unui program de urmarire a unei traiectorii 3 discutii
prealabil definite - in plan. Partea 1 '
Realizarea unui program de urmarire a unei traiectorii 3

prealabil definite - in plan. Partea 2




Realizarea unui program de urmadrire a unei traiectorii 3
prealabil definite - in spatiu. Partea 1
Realizarea unui program de urmadrire a unei traiectorii 3
prealabil definite - in spatiu. Partea 2
Programarea robotului pe baza semnalelor primite de 3
la senzori externi. Partea 1
Programarea robotului pe baza semnalelor primite de 3
la senzori externi. Partea 2

Bibliografie

Fanuc — User manual R-30iA / R-30iB

FANUC Robotics SYSTEM R-30iAandR-30iB Controller

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

eComunitatea angajatorilor recomanda dezvoltarea abilitatilor pe baza de cunostinte, rationamente
logice in domeniul solutiilor tehnologice de asigurare a calitatii pieselor fabricate si a productivitatii.
eDezvoltarea comunicarii profesionale prin desen, schita, limbaj adecvat;

eCapabilitatea de a-si pune probleme si de a identifica probleme in procesul de fabricatie, pe care sa le
rezolve;

eDezvoltarea responsabilitatii individuale si a spiritului de lucru in echipa, cu recunoasterea pozitiei
ierarhice in cadrul echipei.

10. Evaluare

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 19'3 Pond.erev
din nota finala
10.4 Curs Activitate la curs Dezbatere 5%
Examen Testare si notare 70%
10.5 Seminar / Laborator |Activitatea la orele de laborator Verificare activitate 5%
/Proiect Verificare Testare si notare 20%

10.6 Standard minim de performanta

e S3 stie incdrcarea un program existent.

¢ Sa stie variabilele comenzii de deplasare

e S3 stie sistemele de coordonate utilizate in programarea robotilor industriali
Minim nota 5 la activitatea de laborator si minim nota 5 la examen

Data completarii: | Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
12.02.2025 Curs

Conf. dr. ing. Ravai Nagy Sandor

Aplicatii Ing. Pop Mihai llie




Data avizarii in Consiliul Departamentului Director Departament
Conf.dr.ing. Claudiu LUNG
17.03.2025

Data aprobarii Tn Consiliul Facultatii Decan
Conf.dr.ing. Olivian CHIVER
09.04.2025




