FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de invatamant superior Universitatea Transilvania din Bragov

1.2 Facultatea Inginerie Tehnologica si Management Industrial
1.3 Departamentul Ingineria Fabricatiei

1.4 Domeniul de studii de masterat” Inginerie Industriala

1.5 Ciclul de studii? Masterat

1.6 Programul de studii/ Calificarea Ingineria fabricatiei inovative / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Modelarea si simularea sistemelor flexibile de fabricatie
2.2 Titularul activitdtilor de curs Sef lucr.dr.ing. BOGDAN-ALEXANDRU DEAKY
2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Sef lucr.dr.ing. BOGDAN-ALEXANDRU DEAKY
proiect
2.4 Anul de studiu | | 2.5Semestrul | Il | 2.6 Tipul deevaluare | E | 2.7 Regimul | Continut® DAC
disciplinei Obligativitate” | DO
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numdr de ore pe sdaptdamanad 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/0
proiect
3.4 Total ore din planul de invdtamant | 56 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/28/0
proiect
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupd manual, suport de curs, bibliografie si notite 25
Documentare suplimentard in bibliotecd, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 14
Pregdtire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 10
Tutoriat 10
Examinari 10
Alte activitati....miniiniiinns 0
3.7 Total ore de activitate a 69
studentului
3.8 Total ore pe semestru 125
3.9 Numarul de credite® 5
4, Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum ¢ Nu sunt specificate in planul de invatdmant
4.2 de competente o Aplicarea cunostintelor fundamentale din inginerie pentru calcule, demonstratii,
aplicatii si competente de baza in desen tehnic si procese de fabricatie.
5. Conditii (acolo unde este cazul)
5.1 de desfasurare a cursului e Sald de curs dotatd corespunzator cu videoproiector
5.2 de desfdsurare a ¢ Retea de PC-uri conectate la internet, cu Windows instalat, RobotStudio si
seminarului/ laboratorului/ Mathcad.
proiectului
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6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invdatamant)

Competente profesionale

CP2. Proiectarea avansatd a tehnologiilor, echipamentelor si sistemelor de fabricatie utilizand procese, fluxuri,
principii, metode si instrumente specifice ingineriei fabricafiei

RI. 2.1 Absolventul clasifici si explicd tehnologiile, echipamentele si sistemele de fabricatie moderne,
inovative

R.I. 2.2 Absolventul descrie si distinge structura echipamentelor si sistemelor de fabricatie

R.I. 2.3 Absolventul identificd si selecteaza tehnologiile de fabricatie specifice diverselor tipuri de piese

CP4, Utilizarea de aplicatii software avansate pentru rezolvarea sarcinilor specifice ingineriei industriale si
cercetdrii stiintifice

R.I. 4.1 Absolventul recunoaste si descrie sistemele software adecvate pentru proiectarea si fabricatia
moderna a produselor industriale

R.I. 4.2 Absolventul utilizeazd sisteme software adecvate proiectdrii constructive a echipamentelor de
fabricatie

R.I. 4.3 Absolventul analizeazs, compari si evalueazi avantajele si limitele sistemelor software avansate,
specifice fabricdrii produselor industriale

R.I. 4.4 Absolventul modeleaza si elaboreaza proiecte profesionale specifice conceptiei si fabricatiei
produselor industriale, utilizand sisteme software avansate

Competente transversale

CT1. Executarea responsabild a sarcinilor profesionale, cu respectarea valorilor moralei si eticii, in conditii de
autonomie si independenta profesionala

R.I. 1.1 Absolventul executd responsabil sarcini profesionale in conditii de autonomie si independentd
profesionala.

R.I. 1.2 Absolventul promoveazi rationamentul logic, pe baza unei documentiri eficiente.

CT2. Realizarea activitatilor si exercitarea rolurilor specifice muncii in echipa pe diferite paliere ierarhice

R.l. 2.1 Absolventul practica spiritul de initiativd, dialogul, cooperarea, atitudinea pozitiva si respectul fatd de
ceilalti.

R.I. 2.3 Absolventul imbun&titeste continuu propria activitate.

CT3. Autoevaluarea obiectiva a nevoii de formare profesionald continud in scopul insertiei si mentinerii pe piata
muncii

R.I. 3.3 Absolventul utilizeazi eficient abilitatile lingvistice.

R.I. 3.4 Absolventul aplicd cunostintele de tehnologia informatiei.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei e Insusirea de citre studenti a conceptelor fundamentale referitoare la

structura, constructia si utilizarea eficienta a Sistemelor Flexible de
Fabricatie (SFF) robotizate

7.2 Obiectivele specifice e Insusirea de citre studeni a metodologiei de programare si simulare a

robotilor integratiin SFF

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numadr de ore | Observatii
1.Notiuni de baza in robotica industriala, Slide-uri, videoproiector 2

calibrarea RI

2.Rl aschietori integrati in SFF-I Slide-uri, videoproiector 2

3.Rl aschietori integrati in SFF Il Slide-uri, videoproiector 2

4.Rl de sudura integrati in SFF- Slide-uri, videoproiector 2

5.Rl de sudura integrati in SFF-II Slide-uri, videoproiector 2

6.RI de vopsire integrati in SFF- Slide-uri, videoproiector 2
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7.RI de vopsire integrati in SFF-II Slide-uri, videoproiector
8.RI de asamblare integratiin SFF Slide-uri, videoproiector
9.Aspecte economice ale exploatdrii eficente a Slide-uri, videoproiector
SFF robotizate
10.Modelarea, simularea determinista a SFF Slide-uri, videoproiector 3
robotizate
11.Modelarea, simularea stohasticd a SFF Slide-uri, videoproiector 3
robotizate
12.Modelarea cu retele Petri a SFF robotizate Slide-uri, videoproiector 4
Bibliografie
1. Bogdan Deaky. Modelarea si simularea sistemelor flexibile de fabricatie, Slideuri, notite de curs, platforma

elearning.unitbv.ro, 2023.

2. Tudor Paunescu. Celule flexibile de prelucrare. Modelare, simulare. Ed. Univ. Transilvania din Brasov, 1997.
3. Westerlund, L. The Extended Arm of Man. A History of the Industrial Robot. Informationsfolaget, 2000.
4. Borangiu, Th. Robot Modelling and Simulation. Ed. AGIR, 2002.
5. Duncheon, Charlie. Robots will be of service with muscles, not motors. Industrial Robot: An International
Journal, 32(6), 452-455, 2005.
8.2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de predare-invdtare Numadr de ore | Observatii
1.Prezentarea software-ului Robot Studio. Slide-uri 2
2.Crearea statiilor de lucru robotizate Operare cu simulatorul ABB 4
RobotStudio
3. Programarea si simularea Rl integrati in UFP de | Operare cu simulatorul ABB 8
aschiere RobotStudio
4. Programarea si simularea Rl integrati in UFP de | Operare cu simulatorul ABB 8
sudura RobotStudio
4. Programarea si simularea Rl integrati in UFP de | Operare cu simulatorul ABB 6
vopsire RobotStudio
Bibliografie
1. Documentatia de firma ABB RobotStudio
2. Bogdan Deaky. Slide-uri lucrdri de laborator, editia 2023, platforma elearning.unitbv.ro.
3. ABB Robotics, “Operating Manual RobotStudio” 5.61, Document ID: 3HAC032101-001 Revision: T, 2016.
4. Bogdan MOCAN, Sanda TIMOFTEI s.a., "RobotStudio, Simulation of industrial automation processes and offline
programming of ABBs robots. Practical guide for students”, U.T. Press Cluj-Napoca, ISBN 978-606-737-254-0,
2017.
5. Bogdan Deaky. Suport teoretic si aplicatii pentru ABB RobotStudio (5). Ed. Univ. Transilvania din Brasov, 2020

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu agteptdrile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor

profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Competentele dobandite sunt necesare angajatilor in domeniul fabricatiei robotizate sau pentru implementarea de solutii

robotizate.
10. Evaluare
Tip de activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de 10.3 Pondere
evaluare din nota finala
10.4 Curs Gradul de insusire a conceptelor pe Scris si oral 50%
care se bazeaza robotica industriala si
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de implementare a acestora din toate
capitolele cursului.

10.5 Seminar/ laborator/ proiect | Abilitatea de a programa si simula Scris si oral 50%
UFP robotizate cu software-ul
RobotStudio1

10.6 Standard minim de performanta

¢ Cunoasterea principiilor de baza ale functionarii robotilor industriali si a tipurilor de roboti industriali.

e Utilizarea software-ului RobotStudio pentru operatii simple de programare a robotului.

Prezenta Fisa de disciplind a fost avizatd in sedinta de Consiliu de departament din data de 24/09/2024 si aprobatd in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 26/09/2024.

Prof.dr.ing.Tudor lon DEACONESCU, Prof.dr.ing.Cristin Olimpiu MORARIU,
Decan Director de departament
S.l. dr. ing. Bogdan-Alexandru DEAKY S.I. dr. ing. Bogdan-Alexandru DEAKY
Titular de curs Titular de laborator / proiect

Nota:

"Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3 Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplina fundamentala)/ DD (disciplind din domeniu)/ DS
(disciplina de specialitate)/ DC (disciplind complementard) - pentru nivelul de licenta; DAP (disciplina de aprofundare)/
DSl (disciplind de sinteza)/ DCA (disciplind de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

“ Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind optionald)/ DFac
(disciplind facultativa);

* Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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