1. Date despre program

UNIVERSITATEA TEHNICA

b

DIN CLUJ-NAPOCA

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatdmant superior

UNIVERSITATEA TEHNICA DIN CLUJ-NAPOCA,
CENTRUL UNIVERSITAR NORD DIN BAIA MARE

1.2 Facultatea

DE INGINERIE

1.3 Departamentul

INGINERIE SI MANAGEMENTUL TEHNOLOGIEI

1.4 Domeniul de studii

INGINERIE INDUSTRIALA

1.5 Ciclul de studii

LICENTA

1.6 Programul de studii

TEHNOLOGIA CONSTRUCTIILOR DE MASINI

2. Date despre disciplind

2.1 Denumirea disciplinei | Proiectarea tehnologiilor pe sisteme flexibile de fabricatie

2.2 Codul disciplinei 52.00

2.3 Titularul activitatilor de curs

Conf.dr.ing. Marius Cosma

2.4 Titularul(ii) activitatilor de aplicatii

Sef lucr.dr.ing. Alina Bianca Pop

2.5 Anuldestudii | 4 | 2.6 Semestrul | 8 | 2.7 Tipevaluare | E | 2.8 Tip* | DOP | 29cat** | Ds
* DOB=Disciplina impusd; DOP=Disciplina optionald; DFA=Disciplini facultativa
** DF=Disciplind fundamental&; DS=Disciplina de specialitate; DC=Disciplind complementar
3. Timpul total (ore pe semestru ale activititii studentului)
3.1 Numar de ore activitati didactice/ 3 din care: 3.1.1 curs 2 3.1.2 seminar
sdptdmand din care: 3.1.3 laborator 1 3.1.4 proiect
3.2 Numar de ore activitati didactice/ 49 din care: 3.2.1 curs 28 3.2.2 seminar
semestru din care: 3.2.3 laborator 14 3.2.3 proiect
Distributia fondului de timp pentru studiul individual ore
Studiul dupd manual, suport de curs, bibliografie si notite 25
Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 15
Pregitire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 13
Tutoriat 2
Examiniri 3
Alte activitati .oooceereereerecrererernne
3.3 Total ore studiu individual 58
3.4 Total ore din planul de inviatidmant (3.2+3.3) 100
3.5 Numarul de credite 4
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum e Tehnologii de prelucrare prin aschiere, Tehnologii de prelucrare pe MU-CN

4.2 de competente

Cunostinte despre tehnologii de prelucrare prin aschiere
Cunostinte despre tehnologii si echipamente de asamblare
Cunostinte de programare a MU-CN

Cunostinte de proiectare tehnologica asistata de calculator

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

Sala de curs dotata cu tabl4, laptop, videoproiector
Platforma KB a CUNBM

5.2. de desfasurare a laboratorului

Laborator L14 dotat cu 16 calculatoare cu soft instalat FluidSim

Pneumatics V4.5 si module fizice FESTO Didactic, standuri specifice,

roboti, prehensoare, camera video si Acces Point
Platforma KB a CUNBM
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6. Competentele specifice acumulate
® executd calcule matematice analitice
- e utilizeaza instrumente informatice
j * interpreteazi desene tehnice
g e utilizeaza software de desen tehnic
7 * interpreteazi cerinte tehnice
o e defineste cerinte tehnice
g ® coordoneazi activititi de productie
: e planifici etapele de productie
= | ® analizeazi procese de productie in vederea imbunatatirii
E e optimizeazi parametrii procesului de productie
E ® optimizeazi productia
% * examineazi principii tehnice
8 e aplica sisteme avansate de fabricatie
® include noi produse in procesul de productie
® aplicd competente de comunicare in domeniul tehnic
E i e da dovada de initiativa
Z «» | * 1isiasuma responsabilitatea
ﬁ E e aplica cunostinte stiintifice, tehnologice si ingineresti
E % * organizeaza informatii, obiecte si resurse
g <z: e utilizeaza cu precizie echipamente, instrumente sau echipamente tehnologice
< E ® lucreazi in echipe

7. Rezultatele asteptate ale invatirii

Cunostinte

C4. Studentul/ Absolventul cunoaste metodologia proiectarii proceselor tehnologice, functionarea si
programarea masinilor-unelte cu comanda numericé, principiile fabricatiei asistate de calculator si
prototiparii rapide, proiectarea dispozitivelor si integrarea proceselor in sisteme flexibile si moderne
de fabricatie.

C5. Studentul/ Absolventul cunoaste principiile de functionare, modelare, comandé si exploatare ale
sistemelor automate, actiondrilor electrice, hidraulice si pneumatice, echipamentelor energetice si
robotizate, precum si metodele de fiabilitate, tribologie si mentenanté aplicate sistemelor de
productie.

Abilititi

A4.1 Studentul/ Absolventul analizeaza tehnologicitatea reperelor, stabileste semifabricate, baze
tehnologice, succesiuni de operatii, regimuri de prelucrare, norme de timp si documentatia procesului
tehnologic.

A4.2 Studentul/ Absolventul programeaza si simuleazi procese CNC/CAM, genereazé si valideazé
trasee de sculd si coduri de comandi numerica si utilizeaza aplicatii de proiectare tehnologica asistata
de calculator.

A4.3 Studentul/ Absolventul proiecteaz si selecteazé dispozitive tehnologice si solutii de prototipare,
precum si solutii pentru sisteme flexibile, automatizate si digitale de fabricatie.

A4.4 Studentul/ Absolventul formuleaza si rezolvi probleme de optimizare a proceselor de fabricatie
pe baza criteriilor de cost, timp, calitate, productivitate si utilizare a resurselor.

A5.1 Studentul/ Absolventul modeleaz si analizeaza sisteme dinamice si de automatizare si
selecteazd componente, actioniri si solutii de comand& adecvate proceselor tehnologice.

A5.2 Studentul/ Absolventul configureaza si evalueaza solutii automatizate si robotizate, utilizeaza
senzori si echipamente specifice si interpreteazé performanta sistemelor.

A5.3 Studentul/ Absolventul determini indicatori de fiabilitate, analizeaza fenomene de frecare si
uzare si propune solutii de diagnosticare, mentenanti si crestere a disponibilitatii echipamentelor.
A5.4 Studentul/ Absolventul evalueazi functionarea echipamentelor si identificd mésuri de
optimizare energeticd, tehnica si operationald.
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e R4.1 Studentul/ Absolventul rdspunde pentru validarea documentatiei tehnologice, a programelor si
simulirilor si pentru alegerea corecti a parametrilor procesului.

e R4.2 Studentul/ Absolventul ia autonom decizii tehnico-economice privind proiectarea, optimizarea
si integrarea solutiilor de fabricatie.

e R4.3 Studentul/ Absolventul utilizeaza responsabil sistemele digitale si echipamentele de fabricatie,
respectind cerintele de calitate, siguranté si eficienta.

R5.1 Studentul/ Absolventul isi asuma responsabilitatea pentru functionarea sigura si corectd a
echipamentelor si sistemelor tehnice utilizate.

e R5.2 Studentul/ Absolventul ia decizii fundamentate privind exploatarea, mentenanta, fiabilitatea si
continuitatea functionarii sistemelor de productie.

e R5.3 Studentul/ Absolventul demonstreazi autonomie, capacitate de diagnostic si adaptare la
tehnologii noi, colaborand eficient in echipe tehnice.

Responsabilitate si autonomie
[ ]

8. Obiectivele disciplinei

e Cunoasterea structurii, tipologiei si a modului de programare si
8.1 Obiectivul general al disciplinei utilizare a sistemelor flexibile de fabricatie in procesele tehnologice
industriale

¢ Concepte privind tehnologiile si sistemele flexibile de fabricatie

¢ Cunoasterea clasificarii sistemelor flexibile de fabricatie

e Eficienta dotarii intreprinderilor industriale cu sisteme flexibile de
fabricatie

¢ Mijloace de realizare a sistemelor flexibile de fabricatie

e Rolul robotilor in sistemele flexibile de fabricatie.

8.2 Obiectivele specifice

9. Continuturi

9.1 Curs Nr. | Metode de Obs.
ore predare

Curs 1

- Prezentarea fisei disciplinei

- Evolutia sistemelor de fabricatie

- Fabricatia flexibila automatizata

Curs 2

- Flexibilitatea sistemelor de fabricatie

- Concepte privind sistemele flexibile de fabricatie
- Clasificarea sistemelor flexibile de fabricatie
Curs 3

- Necesitatea introducerii automatizérii flexibile in procesele tehnologice 2
- Tipologia sistemelor flexibile de fabricatie

Curs 4

- Sistemul de productie integrat prin intermediul calculatorului - CIM

(Computer Integrated Manufacturing )

- Domeniile optime de utilizare a diferitelor sisteme tehnologice de prelucrare

- Eficienta dotarii cu sisteme flexibile de prelucrare a intreprinderilor industriale

- Proiectarea economici a sistemelor flexibile de fabricatie (aspecte generale)

Curs 5

- Proiectarea economicé a sistemelor flexibile de fabricatie

- Cunoasterea conditiilor specifice ale intreprinderilor care urmeaza si se doteze cu
SFF

- Particularitétile constructive si cinematice ale masinilor-unelte din sistemele
flexibile de prelucrare prin agchiere

Curs 6

- Particularitétile constructive si cinematice ale masinilor-unelte din sistemele
flexibile de prelucrare prin aschiere (continuare)

- Dotarea cu sisteme de control si diagnosticare

- Precizie termica ridicata

- Simplificarea lanturilor cinematice

Curs 7 2

Prezentare Power-Point; Explicatii, exemple de sisteme flexibile; Filme
demonstrative;
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- Mijloace de realizare a sistemelor flexibile de fabricatie
- Flexibilitatea optim4 a sistemelor de fabricatie
- Structura sistemelor flexibile de prelucrare prin aschiere

Curs 8
- Sistemul automat de transport si depozitare a pieselor 2
- Manipularea pieselor cilindrice

Curs 9
- Manipularea pieselor prismatice 2
- Constructia depozitelor pentru piese din sistemele flexibile de prelucrare

Curs 10
- Sisteme de transport in SFF 2
- Clasificarea mijloacelor utilizate pentru transportul pieselor in SFF

Curs 11

- Sisteme de transport cu robocare

- Eficienta economica a SFF dotate cu robocare

- Alegerea tipului optim de sistem de transport al pieselor

Curs 12

- Roboti industriali

- Elementele definitorii ale unui robot industrial

- Sistemul mecano-cinematic al robotilor industriali

Curs 13

- Sisteme de actionare si programare a robotilor industriali
- Automate programabile (PLC)

- Roboti in sistem de coordonate carteziene

Curs 14

- Roboti in sistem de coordonate cilindrice
- Roboti in sistem de coordonate sferice

- Prehensoare pentru aplicatii tehnologice

Bibliografie:

1. Bojan, I, Sisteme Flexibile de productie,Editura Dacia, Cluj-Napoca, 1999.

2. Biby, N.,A.,, Managementul sistemelor flexibile de montaj, Editura Sedona, Timisoara, 1998.

3. Buzaty, C., Automatizarea si robotizarea proceselor tehnologice, Universitatea din Brasov, 1988.

4. Buzatuy, C,, s.a., Sisteme flexibile de prelucrare prin aschiere, Editura tehnica, Bucuresti, 1993.

5. Dalotd, M.D., Intreprinderea viitorului-Strategii de implementare, Editura Sedona, Timisoara, 1998.

6. Dorin Al, s.a., Sisteme de scule pentru masini-unelete cu comand&d numeric4, Editura tehnicé, Bucuresti, 1986.
7. Niculescu-Mizil, G., Sisteme flexibile de prelucrare, Editura tehnica, Bucuresti, 1989.

8. Rusu, C, Brudaru, 0., 1990, Proiectarea liniilor de fabricatie flexibile, Editura tehnicé, Bucuresti, 1990.

9. Tabarcea, P., Ghiaur, Gh., Sisteme de inteligent artificiala si roboti, Editura Militara, Bucuresti, 1986.

10. ***, https://www.festo.com

11. ***, http://www.zk-system.com/products/technology-wide-systems/flexible-manufacturing-systems-fms/
12. *** http://www.pietrocarnaghi.it/en/42 /fms-cell-system.html

13. *** https://www.fastems.com/flexible-manufacturing-system-one-fms-one/

14. ***, https://www.starrag.com/en-us/products/fms-flexible-manufacturing-systems-333

15. *** https://www.kuka.com/en-de/about-kuka/corporate-structure/kuka-robotics

16. *** http://new.abb.com/products/robotics

17.*** http://www.fanuc.eu/bg/en/robots

9.3 Laborator Nr. | Metode de Obs.

ore predare
1. NTSM. Lista lucrari. Bibliografie. Considerente generale despre instalatiile 2 ]
pneumatice. Prezentare platformé FluidSim Pneumatics V4.5

g &=
53
S &2 g
— — g 559
2. Prezentare concept FESTO Didactic si prezentare modul asamblare FESTO. Exercitii 2 Eg g0
1-5 E€ 2=
3. Prezentare modul manipulare FESTO. Exercitii 1-5 2 = gm0
4. Prezentare modul transport si sortare FESTO. Exercitii 1-5 2 = f_':. &g
S -
5. 6. Tipuri de circuite pneumatice si electrice. Intocmire, simulare si optimizare cu 4 g § >§ s
ajutorul FluidSim Pneumatics V4.5 E 2! =
7. Test final, recuperare laboratoare, considerente finale 2 A~ g R

str. Dr. Victor Babes nr. 62A, 430 083 Baia Mare, Romania
tel. +40-262-218-922, fax +40-262-276-153

http://www.utcluj.ro



http://www.fanuc.eu/bg/en/robots
http://new.abb.com/products/robotics
https://www.kuka.com/en-de/about-kuka/corporate-structure/kuka-robotics
https://www.starrag.com/en-us/products/fms-flexible-manufacturing-systems-333
https://www.fastems.com/flexible-manufacturing-system-one-fms-one/

b

UNIVERSITATEA TEHNICA
DIN CLUJ-NAPOCA

Bibliografie:

1. Abrudan, L. Sisteme flexibile de fabricatie, Concepte de proiectare si management. Editura Dacia, Cluj-Napoca,
1996;

2. Borangiu, T. si Hossu A. Analiza si sinteza sistemelor flexibile de fabricatie. Universitatea Politehnica Bucuresti,
1991;

3. Brad, E,, Sisteme Flexibile de Fabricatie - Lucréari de laborator, Editura UT Pres, ISBN 973-662-162, 2005.

4. Catrina D., Velicu St. si Zapciu M. Sisteme flexibile de productie, Editura Printech, Bucuresti, 2005;

5. Ciobanu, L. Elemente de proiectare a sistemelor flexibile de fabricatie si a robotilor industriali. Editura Bit, Iasi,
1998;

6. Niculescu-Mizil, G., Sisteme flexibile de prelucrare, Editura tehnicé, Bucuresti, 1989.

7. Nitulescu, M. Sisteme flexibile de fabricatie, Editura SITECH, Craiova, 1997,

8. Staretu, . Sisteme de prehensiune, Editura Lux Libris, 2010;

9. Rusu, C, Brudaru, 0., 1990, Proiectarea liniilor de fabricatie flexibile, Editura tehnicé, Bucuresti, 1990.

10. ***, Suport lucréri de laborator FESTO Didactic

11. ***, https://www.festo.com

12. *** http://www.zk-system.com/products/technology-wide-systems/flexible-manufacturing-systems-fms/
13. ***, https://www.yamaharobotics.com/Catalog/PDF/CurrentManuals/ROBOT_E/F8_E_V2.02.pdf

14. *** http://www.pietrocarnaghi.it/en/42 /fms-cell-system.html

15. ***, https://www.fastems.com/flexible-manufacturing-system-one-fms-one/

16. ***, https://www.starrag.com/en-us/products/fms-flexible-manufacturing-systems-333

17. *** https://www.kuka.com/en-de/about-kuka/corporate-structure/kuka-robotics

18. *** http://new.abb.com/products/robotics

19. *** http://www.fanuc.eu/bg/en/robots

10. Coroborarea/validarea continuturilor disciplinei cu asteptirile reprezentantilor comunitatii
epistemice, asociatiilor profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

¢ Asociatiile profesionale si angajatorii recomandé& dezvoltarea abilitatilor pe baza de cunostinte, rationamente
logice, convergente si divergente in domeniul prelucrériilor prin aschiere, preciziei pieselor fabricate si al
producivititii proceselor de aschiere;

¢ Comunitatea angajatorilor solicitd formarea absolventilor la capabilitatea de a oferi solutii tehnologice
performante tehnic si productive, in conditiile reale din firme;

¢ Dezvoltarea comunicéarii profesionale prin desen, schit4, limbaj tehnic adecvat;

e (apabilitatea de a-si pune probleme si de a identifica probleme in procesul de fabricatie, pe care si le rezolve;

¢ Dezvoltarea responsabilitatii individuale si a spiritului de lucru in echip4, cu recunoasterea pozitiei ierarhice
in cadrul echipei.

11. Evaluare

Tip activitate 11.1 Criterii de evaluare 11.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finalé
Examen cu subiecte de teorie cu
punctaje stabilite. Evaluare combinaté in scris si oral
11.4 Curs Intrebiri de cunoastere de importanti 80%
majora sau intrebéri cu continut Teste pe platforma KB a CUNBM
sintetic.
Pregétire si participare la laborator.
Verificare cunostinte laborator. Participare
11.6 Laborator | Predare referate completate cu scheme | Test cunostinte 20%
si schite pentru sistemele flexibile si Evaluare referate lucrari
robotii studiati
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11.8 Standard minim de performanta

Principiul de bazé al examinérii:

e Seevalueazi ceea ce se cunoaste, nu ceea ce nu se cunoaste.

e Aceasta presupune uneori o ofertare a unui pachet de intrebéari suplimentare pentru a se identifica
cunostintele studentului.

Cerinte minime:

¢ Cunoasterea principalelor sisteme flexibile de fabricatie

¢ Cunoasterea tipurilor de sisteme de transfer in sistemele flexibile de fabricatie

¢ Cunoasterea tipurilor de structuri mecanice din constructia robotilor industriali

o Intrebdri cu caracter fundamental, enuntate la curs ca fiind importante pentru evaluarea finald

Minim nota 5 la activitatea de laborator si minim nota 5 la examen

Data completéirii Titular de curs Titular laborator
/ / Conf.dr.ing. Marius Cosma Sef lucr.dr.ing. Alina Bianca Pop
Data avizarii in Consiliul Departamentului Director de Departament
Conf.dr.ing. Mihai Bdnicd
/ /
Data aprobarii in Consiliul Facultitii Decan
Conf.dr.ing. Olivian Chiver
/ /
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