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PROGRAMA ANALITICA

Denumirea disciplinei SISTEME FLEXIBILE DE FABRICATIE
Codul disciplinei DS08.14a | Semestrul | 8 | Numérul de credite 3
Facultatea Facultatea de Inginerie Mecanica, Numarul orelor pe semestru/ activitati

Mecatronica si Management
Domeniul Inginerie mecanica Total C S L P
Specializarea EPI 56 28 - 28 -
Categoria formativa a disciplinei DS
DF — fundamentala, DI — ingineresti in domeniu, DS — de specialitate, DC — disciplina complementara
Categoria de optionalitate a disciplinei: DO- obligatorie, DA- optionala, DF- facultativa DA
Discipline Obligatorii Matematica, Organe de masini, Robotica, Programare/
anterioare (conditionate) Utilizarea Calculatoarelor, CAD

Recomandate Echipamente si tehnologii de fabricatie

Obiectivul general
Se vor introduce conceptele de baza ale sistemelor flexibile de fabricatie si

O.b'?Ct.'VG.Ie componentele esentiale ale SFF.
disciplinei Obiective specifi
pecifice
¢ introducerea interesului pentru SFF si aplicatiile lor industriale
e instruirea cursantilor cu folosirea sistemelor de operare off-line SFF
e instruirea cursantilor cu operarea corecta si in siguranta a robotilor integrati in SFF
e modalitati de integrare a MU si Rl in SFF.
Competente 1. Cognitive (cunoasterea si utilizarea adecvaté a notiunilor disciplinei)
specifice a. Cunoastere si intelegere: notiunii de Sistem flexibil de fabricatie si a sistemelor tehnico-

organizatorice complementare (CAD/CAM/CIM...)
2. Tehnice / profesionale (proiectarea si evaluarea activitatilor practice specifice; utilizarea
unor metode, tehnici si instrumente de investigare si aplicare):
- evaluarea sarcinii de productie pentru SFF
- desfasurarea unor aplicatii in SFF
3. Atitudinal — valorice (manifestarea unei atitudini pozitive fatd de domeniu):
productiei flexibile, moderne, asistata/integrata cu calculator, MUCNC, manipulatoare si roboti

Continutul instruirii Continutul tematic_ al cursu_lu.i — — . 28 ore
(deécriptori) e Conceptul de Sistem flexibil de fabricatie (SFF). Definitie, structura, functie............. 4 ore
e Gradul de flexibilitate si de automatizare al SFF............................... 2 ore
e Treptele de automatizare in fabricatia flexibila ..........................oo 2 ore
e Structuri specifice de sisteme flexibile de fabricatie .......................... 2 ore
e Cerinte privind integrarea MU in SFF ... 2 ore
e Alimentarea automata cu piese siscule a SFF............cccccco i3 ore
e Transport uzinal flexibil. RObOCAre ..o 1 ore
e Sistemulde comanda al SFF ............cccciiiiiiiiiiiiis i 2 ore




e Reprezentarea functionarii unui sistem flexibil de fabricatie prin metoda GRAFCET ..2 ore
e Supraveghere, diagnostic si control in SFF (scula, masina, piesa) ...............ccce..... 3 ore
o Sistemul flexibil integrat CIM e 2 ore
e Notiuni de plasare @a masinilor in SFF. ... 2 ore
e Sisteme flexibile robotizate.......... ... 1 ora
Aplicatii practice (laboratorul de robotica si SFF).........cccccniiniiniiinninniiniiinninns 28 ore
Prezentarea laboratorului, norme de securitatea muncii ..........ccccccceeiiiiiiiiiiiic 2 ora
e Conceperea unor celule flexibile de fabricatie (asamblare, sudare, alimentare MUCNC
etc.) pe Softul KUKASTMPIO.........oii e 6 ore
e Simularea “off-line” a unei celule flexibile robotizate folosind programul Kuka SimPro,
prezentare Si UIliZare ... ————— 4 ore

e Prezentarea si folosirea liniei de transfer automat Linatec. Aplicatii de programare si
utilizare a liniilor de transfer automat in SFF (limbaj Grafcet pentru linia de transfer

=101 (o] 0 0 F=1 ) USRI 4 ore
o Bazele programarii robotului KUKA KR125 ......oooiiiies e 6 ore
e Realizarea unor programe de alimentare automata cu piese a unei Celule flexibile cu

robot si linie de transfer automata (inclusiv evaluarea practica finala)......................... 6 ore

Strategii didactice

Resurse procedurale: metode, procedee didactice, tehnici de instruire $i moduri de organizare
(frontal, grup /pereche, individual):
- 2 ore de curs pe siptimand, Expunere. Explicatie. Exemplificare in sala de curs, timp de un
semestru
- resurse materiale la predare: video proiector, retroproiector, laptop, suport curs,
- 2 ore de aplicatii practice in laborator pe saptamana, timp de un semestru
- resurse materiale la aplicatii: celula flexibila cu linie de transfer automat Linatec cu palete,
robot industrial Kuka (sau Denso), min. 6 calculatoare, softuri de programare (WCaps,
Kuka) si simulare roboti (CellSimulation, Kuka SimPro, Studio4-ABB (toate cu licenta)
Se vor face aplicatii pentru cunoasterea programarii robotului Kuka 125, robot ce poate fi
integrat in SFF, in diverse aplicatii industriale. Explicatii date la un grup, max. 4 studenti.
Se invata programul de programare si simulare a celulei flexibile individual, sau grupuri de max.
2 studenti, pe calculator.
Instruire cu sistemul de transfer automat Linatec , grupuri de 3...4 studenti
Scrierea unui program (KukaSimPro) pentru celula flexibila : individual.
Desfasurarea aplicatiei sub supraveghere.
La curs se prezinta filme cu aplicatii diverse cu SFF.

Forma de evaluare finala (E-examen, C-colocviu, LP-lucrari de control) C
Forme si metode - examen / colocviu / lucrari practice 65...75%
de evaliare - activitati aplicative: seminar / laborator / lucrari practice 25 %
(exprimare - probe de evaluare formativa (test docimologic, referat, eseu, portofoliu, %
procentuald) proiect) — — — .

- alte activitati: aplicatii practice in timpul orelor suplimentare Pana la 10%

Precizati  instrumentele | Precizati instrumentele de evaluare formativa (pe parcurs):
de evaluare formativa (pe | Evaluare periodica la probele practice, se urmareste nivelul atins de studenti in

parcurs):

realizarea lucrarilor, programarii SFF si simularii SFF.

Precizati instrumentele de evaluare finala:

Se sutine o proba practica de evaluare finala a cunostintelor dobandite in laborator.
Fiecare student va capata o problema concreta de programare a liniei de transfer
Linatec, a SFF cu robot, simulare SFF cu pondere in nota finala.

Colocviu, evaluarea cunostintelor teoretice, lucrare scrisa




Standarde curriculare 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 bibliografiei obligatorii.

Standarde minime pentru nota 10:

abilitati, cunostinte teoretice si practice certe si profund argumentate;

exemple de SFF analizate, comentate; utilizarea Internetului pentru documentare

mod personal de abordare si interpretare a problemelor aplicative cu robot Kuka 125 integrat in
SFF;

programarea corecta a liniei de transfer;

parcurgerea bibliografiei obligatorii si partial a celei suplimentare.




Bibliografie
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Lista materialelor
didactice necesare

SFF cu Robot industrial , echipament de prelucare, stand, softuri specializate Robin,
CellSimulation, Kuka Sim Pro, periferice, calculatoare

Competente asigurate
studentului de

Cunostinte despre arhitectura SFF (componente,
caracteristici, date necesare in implementarea in

disciplina industrie)
Programarea efectiva in celule flexibile de prelucrare
Cunoasterea principiului sistemului CIM
Simularea unor aplicatii cu SFF pe softuri specifice
Titularul Grad didactic, titlul Semnatura
disciplinei

Romeo lonescu

Profesor dr. ing.

Legenda: C — ore de curs, S — ore de seminar, L — ore de laborator, P — practica

Nota suplimentara

Securitatea la laboratorul de robotica si SFF

Persoanele responsabile cu securitatea si igiena muncii din universitate, facultate si cadrele didactice din
Catedra TM sunt preocupate de securitatea studentilor in laboratorul de robotica si SFF. Ca si in industrie,
securitatea depinde mult de comportamentul studentilor care lucreaza in laborator si de dorinta lor de a respecta
regulile elementare de disciplina si securitate. Regulile esentiale de securitate se vor prezenta la inceputul
fiecarui semestru si de fiecare data cand intervin reguli noi. Aceste reguli sunt prezentate de fiecare cadru
didactic care indruma studenti la orele de aplicatii din orar sau in afara lor.




