R40 Anexa 1

FISA DISCIPLINEI
(licentd)

1. Date despre program
Institutia de invagdmant superior Universitatea Stefan cel Mare Suceava
Facultatea Facultatea de Inginerie Mecanica, Autovehicule si Robotica
Departamentul Mecanici si tehnologii
Domeniul de studii Inginerie industriala
Ciclul de studii Licenta
Programul de studii Tehnologia constructiilor de masini

2. Date despre disciplina
Denumirea disciplinei PROIECTAREA TEHNOLOGIILOR PE SISTEME FLEXIBILE DE

FABRICATIE

Titularul activitatilor de curs Sef lucréri dr. ing. Traian Lucian SEVERIN
Titularul activitatilor de seminar/laborator | Seflucrari dr. ing. Traian Lucian SEVERIN
Anul de studiu | 4 | Semestrul | 8 | Tipul de evaluare | Colocviu
Regimul disciplinei | Categoria formativa a disciplinei DS

DF - fundamentald, DD - in domeniu, DS - de specialitate, DC - complementara

Categoria de optionalitate a disciplinei: DA
DO - obligatorie (impusd), DA - optionala (la alegere), DL - facultativa (liber aleasa)
3. Timpul total estimat (ore alocate activitatilor didactice)
I 8) Numar de ore pe saptimana 3 Curs | 2 | Seminar | - Laborator 1 Proiect | -
I b) Totalul de ore pe semestru din planul | 42 | Curs | 28 | Seminar | - Laborator 14 | Proiect | -
de invatamant
II Distributia fondului de timp pe semestru: ore
11 a)Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 15
Il b)Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 10
I ¢)Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 6
Il d)Tutoriat
111 Examinari 2
IV Alte activitati:
Total ore studiu individual 11 +111 + 1V 31
Total ore pe semestru (Ib+1+111+1V) 75
Numarul de credite 3
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
Curriculum o -
Competente ° -
5. Conditii (acolo unde este cazul)
Desfagurare a cursului Sald de curs dotata cu laptop, videoproiector.
Desfagurare Seminar -
aplicatii Laborator Sala de laborator dotata cu aplicatii la tematica prezentata la curs; Echipamente in
laborator: linie de transfer, roboti industriali, calculatoare cu softuri specifice si
standuri conform tematicii disciplinei.
Proiect -

6. Competente specifice acumulate

Competente | C4. Elaborarea proceselor tehnologice de fabricare
profesionale | C5. Proiectarea si exploatarea echipamentelor de fabricare

Competente | -
transversale
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7. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)

Obiectivul general al disciplinei o introducerea interesului pentru SFF si aplicatiile lor industriale

e  modalitati de integrare a MU si RI in SFF.informarea studentului despre
formele flexibile de abordare a proceselor tehnologice.

e determind aprofundarea cunostintelor insusite la disciplnele fundamentale, in
domeniu ingineriei industriale si mecanice

e simbolizarea automatizarii prin grafica si limbaj specific

8. Continuturi

Curs g:e Metode de predare Observatii

Total 28 de ore

e Curs introductiv. Prezentarea obiectivelor cursului, 2
tematicii disciplinei, bibliografiei, modului de evaluare
pe parcurs si a celui de evaluare finala, precum si expunere orala,
realizarea altor clarificari necesare conversatie, exemple

e Conceptul de Sistem flexibil de fabricatie (SFF). 2 si descoperire dirijata,
Definitie, structura, functie studiu de caz,

e Gradul de flexibilitate si de automatizare ale SFF 2 exemplificari,
Treptele de automatizare in fabricatia flexibila sinteza cunostintelor

e  Structuri specifice de sisteme flexibile de fabricatie 2

e  Cerinte privind integrarea MU in SFF 1

e Alimentarea automata cu piese si scule a SFF 2

e  Transport uzinal flexibil. Robocare i

e Sistemul de comanda al SFF 5

e  Supraveghere, diagnostic si control in SFF 3

e Simbolizarea automatizarii prin grafica si limbaj 2
specific - Grafcet

e Notiuni de CIM 2

e  Sisteme flexibile robotizate 2

Concluzii 1

Bibliografie

Abrudan, 1., [1996] Sisteme flexibile de fabricatie, Concepte de proiectare si management. Editura Dacia, Cluj-Napoca.
Amarandei, D., lonescu, R., Semenciuc, D., [1999]. Productica, un concept modern de fabricatie, Editura OID ICM,
Bucuresti.

Borangiu, T. Hossu A., Analiza si sinteza sistemelor flexibile de fabricatie, Universitatea Politehnica Bucuresti, 1991.
Buzatu,. C., [1993]. Sisteme flexibile de prelucrare prin aschiere. Editura Tehnica, Bucuresti.

Catrina D., Velicu St., Zapciu M. ., [2005]. Sisteme flexibile de productie, Ed. Printech, Bucuresti.

Catrina D., [2003]. Sisteme flexibile de prelucrare prin aschiere, Ed. Bren, Bucuresti.

Chirita B., [2007], Sisteme flexibile de fabricatie, Ed. Alma Mater, Bacau.

Cojocaru, G., Kovacs, F., [1986]. Robotii in actiune. Probleme ale sintezei sistemelor de fabricatie flexibila, Editura
Facla, Timisoara.

Crisan, 1., Draganoiu, Gh., Predoi, A., [1988] Sisteme flexibile de montaj cu roboti si manipulatoare, Editura Tehnica,
Bucuresti.

Dusa,. P., [2001], Proiectarea tehnologiilor pe sisteme flexibile, Editia a Il a, Editura TEHNICA INFO, CHISINAU.
Nitulescu, M., [1997], Sisteme flexibile de fabricatie, Ed. SITECH, Craiova.

Kovacs, F., s.a. [1994]. Sisteme de fabricatie flexibila robotizate, partea I-a, Universitatea Tehnica Timisoara.

Kovacs, F., s.a. [1994]. Sisteme de fabricatie flexibila robotizate, partea a 11 -a, Universitatea Tehnica Timisoara.

Zetu D., Carata E., [2001]. Modelarea si simularea sistemelor de fabricatie, lagi: Junimea.

Internet: aplicatii cu SFF, componente SFF

Bibliografie minimala

Note de curs , pregatite de catre profesor
Zetu D. , Carata E. , [1998]. Sisteme flexibile de fabricatie, Iasi, Editura Junimea.
lonescu, R., Amarandei, D., [2003]. Indrumar de laborator. Sisteme flexibile de fabricatie, Universitatea Suceava.



http://biblioteca.ub.ro/?p=carte&ID=1044
http://biblioteca.ub.ro/?p=carte&ID=3471
http://biblioteca.ub.ro/?p=carte&ID=3471

Aplicatii (Seminar/laborator/proiect) Nr. Ore

Metode de predare

Observatii

e Laborator introductiv. Familiarizarea studentilor | 2
cu continutul laboratorului, prezentarea unor
detalii organizatorice, norme de securitate si
sdnatate in munca

e Componentele sistemului robot KUKA KR 125; 2

e  Controlul si navigarea robotului KUKA KR125;

e Deplasarea robotului cu ajutorul sistemelelor de

coordonate: axial, world, tool, base; 2
e Realizarea de programe folosind miscarile: punct 2
cu punct, liniar si circular. Standul KUKA,; 2
e Programarea unei scule folosind una din cele doua
metode: metoda XYZ-referinta, metoda XYZ-4 2
puncte. Distribuirea incarcarii bratului roboului.
2

e Mentenanta si arhivarea programelor de productie

Introducere in
tematica, conversatie,
exemple

studiu de caz,

grupuri de 2...4
studenti, utilizarea
documentelor
informative din
laborator (lucrari
practice)

sinteza cunostintelor

Bibliografie

Lucrari de laborator, material didactic pregatit de cadru didactic
Programarea robotului Kuka. Manual de programare.

Indrumar de laborator. Sisteme flexibile de fabricatie, Universitatea Suceava.

Bibliografie minimala

Lucrari de laborator, material didactic pregatit de cadru didactic
Programarea robotului Kuka. Manual de programare.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunititii epistemice,

asociatiilor profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

e Continutul disciplinei este in concordanta cu cele ale disciplinelor similare predate la programe de studii de la
facultati de profil din tara si strainatate. In cadrul intalnirilor cu reprezentantii asociatiilor profesionale si cu
angajatorii, acestia au fost consultati cu privire la continutul disciplinei, astfel incat competentele dobandite
de absolventii acestei specializari sa raspunda cerintelor pietei muncii.

10. Evaluare
Tip activitate Criterii de evaluare Metode de evaluare Pondere d[n nota
finala

Capacitate de asimilare si sintezd, corectitudinea | Evaluare orala
si completitudinea cunostintelor asimilate,

Curs N . .
intelegerea de ansamblu a importantei 60%
disciplinei, coerenta logica.

Seminar
- Implicarea activa la nivelul activitdtilor | Evaluare continud pe
practice realizate in maniera individuala sau la parcursul semestrului (pe
nivel de grup baza activitatilor individuale 40%
- Congstiinciozitatea efectudrii sarcinilor | si de grup desfasurate in
de lucru cadrul laboratoarelor:
- Selectarea, utilizarea corecta si realizare)

Laborator combinarea adecvata a metodelor de rezolvare a
problemelor de analiza a sistemelor ingineresti;
- utilizeze principiilor de modelare a
structurilor de rezistenta;
- Interpretarea corecta a rezultatelor si
formularea concluziilor pe baza rezultatelor
obtinute

Proiect

Standard minim de performanta




Standarde minime pentru nota 5:

- Insusirea principalelor notiuni, idei, teorii din curs si cunoasterea principiilor de programare a unui robot sau/si linie
de transfer in SFF;

- cunoasterea problemelor de baza din domeniu;

- parcurgerea partiala a bibliografiei obligatorii.

Standarde minime pentru nota 10:

- abilitati, cunostinte teoretice §i practice certe i profund argumentate;

- exemple de SFF analizate, comentate; utilizarea Internetului pentru documentare

- mod personal de abordare si interpretare a problemelor aplicative cu soft robot Kuka Simpro;
- programarea corectd a liniei de transfer si a robotului Kuka 125;

- parcurgerea bibliografiei obligatorii si partial a celei suplimentare.

Data completarii Semnatura titularului de curs Semnatura titularului de aplicatie
14.09.2023
Data avizarii Semnatura responsabilului de program
14.09.2023
Data avizdrii in departament Semnatura directorului de departament
18.09.2023
Data aprobdrii in consiliul facultatii Semnaétura decanului
18.09.2023




