=/ll= uNIVERSITATEA TEHNICA )
’E'U A MOLDOVEI FISA UNITATII DE CURS/MODULULUI

MD-2045, CHISINAU, STR. STUDENTILOR, 9/7 TEL: 022 50-99-15 | FAX: 022 50-99-05, www.utm.md

SISTEME DE ACTIONARE iN ROBOTICA

Date despre unitatea de curs/modul

Facultatea Calculatoare, Informatica si Microelectronica

Catedra/departamentul Informatica si Ingineria Sistemelor

Ciclul de studii Studii superioare de licenta, ciclul I

Programul de studiu 0714.7 Robotica si mecatronica

Anul de studiu Semestrul Tip de Categoria Categoriade | Credite
evaluare formativa optionalitate ECTS

S —unitatede | O - unitate de
Il (invatamant cu frecventa); 5 E curs de curs 5
specializare obligatorie

1. Timpul total estimat

Total orein Din care
lanul de Ore auditoriale Lucrul individual
vatims . Proiect de | Studiul materialului » e
Invatamant Curs | Laborator/seminar an teoretic Pregatire aplicatii
150 30 30/15 - 30 45

2. Preconditii de acces la unitatea de curs/modul

Conform planului de invatamant Fizica, Programarea calculatoarelor, Matematici special si Metode si

modele de calcul, ASDN, Circuite si Didpozitive Electronice, Arhitectura
Calculatoarelor, Circuite Integrate Digitale, Tehnici Avansate de
Programare, Sisteme de actionare in robotica 1.

Conform competentelor Utilizarea de teorii si instrumente specifice domeniului (algoritmi, metode,

tehnici, scheme, diagrame etc.) pentru analizasi proiectarea sistemelor de
actionare in robotica bazate pe dispozitive electrice si electronice.

3. Conditii de desfasurare a procesului educational pentru

Curs

Pentru prezentarea materialului teoretic Tn sala de curs este nevoie de tabla, proiector si
calculator. Nu vor fi tolerate intarzierile studentilor, precum si convorbirile telefonice in
timpul cursului.

Laborator/seminar | Dispozitive hardware: PC performante, seturi de dispozitive electrice de actionare (motoare

DC, BLDC, Step by Step, asincrone, relee, magniti electrici), Kit-uri Arduino, Intel Galileo,
ESP8266, ESP32, xBeePro, PLC;

Limbaje de programare: C/C++, Assembler;

Medii de proiectare si dezvoltare: MatLab/Simulink; Arduino IDE, Proteus IDE; NI
MultiSim; Edrive Max 6.3; Compilatoare C/C++, Assembler.

Studentii vor perfecta rapoarte conform conditiilor impuse de indicatiile metodice.
Termenul de predare a lucrarii de laborator — 2 saptamani dupa finalizarea acesteia. Pentru
predarea cu intarziere a lucrarii aceasta se depuncteaza cu lpct./sdptamand de intarziere.

4. Competente specifice acumulate

Competente
profesionale

CP1. Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate
pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Robotica si Mecatronica:
CP1.1Definirea notiunilor fundamentale de matematica, fizica, mecanica fina, rezistenta
materialelor, mecanisme si de programarea sistemelor de calcul.
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CP1.2Utilizarea de teorii si instrumente specifice domeniului (algoritmi, metode, tehnici,
protocoale, modele, scheme, diagrame etc.) pentru explicarea structurii si functionarii
sistemelor robotice si mecatronice.

CP1.3Utilizarea schemelor si organigramelor in elaborarea aplicatiilor informatice dedicate, a
metodelor de calcul numeric si matriceal in rezolvarea ecuatiilor si a sistemelor de ecuatii si
in analiza comparativa a solutiilor posibile.

CP1.4Aprecierea calitatii sistemelor robotice si mecatronice in functie de caracteristicile
materialelor si componentelor utilizate.

CP1.5Proiectarea algoritmilor de calcul asistat si a proceselor tehnologice specifice executiei
produselor robotice si mecatronice.

CP2. Elaborarea, modernizarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de
functionare, reprezentarilor grafice si a documentelor tehnice specifice domeniului
Robotica si Mecatronica:

CP2.1Descrierea simbolurilor standardizate pentru scheme si diagrame structurale si de
functionare din mecanica, electrotehnica, electronica, informatica, pneumatica si hidraulica.
CP2.2Explicarea si interpretarea standardelor de desen tehnic si a reprezentarilor
graficeconventionale ingineresti in elaborarea de desene de executie, fise film tehnologice,
manuale de produse si manuale de incercari.

CP2.3Elaborarea schemelor (electrice, electronice, cinematice, pneumatice, hidraulice etc.),
desenelor de executie, planului tehnologic, a manualului de produs si a manualului de
incercari pentru sistemele robotice.

CP2.4Utilizarea schemelor, diagramelor de functionare si a reprezentarilor grafice tehnice,
specifice domeniului, in evaluarea comparativa a produselor.

CP2.5Elaborarea de proiecte tehnice si tehnologice de executie a componentelor robotice si
mecatronice.

CP4. Proiectarea si realiza-rea ansamblurilor din domeniul roboticii prin proiectarea
asistatd 2D si 3D, dimensionarea si verificarea compo-nentelor, alegerea si testarea
mecanismelor si microsistemelor de actionare, si integrarea senzorilor si traductoarelor
necesari in structurile robotizate:

CP4.1Descrierea principiilor necesare elaborarii modelelor geometrice, cinematice si dinamice
de ansamblu ale robotilor industriali (RI), alegerea si dimensionarea elemen-telor de actionare
specifice RI si proiectare asistatd 2D /3D a RI.

CP4.2Explicarea si interpretarea modului de operare in medii de lucru CAD si pentru
optimizare CAE 1n roboticd, cu aplicarea limitelor in exploatare a componentelor mecanice si
sistemelor de actionare a RI si respectiv elaborarea, in concordanta cu acestea, a tehnologiei de
fabricatie a reperelor mecanice si ansamblurilor robotice.

CP4.3Elaborarea modelului geometric, cinematic si dinamic direct si invers pentru ansamblul
general al RI cu diferite arhitecturi generale si a documentatiei complete pentru proiectul tehnic
de executie in medii de dezvoltare a aplicatiilor robotice.

CP4.4Utilizarea metodelor moderne de evaluare (calcul asistat, modelare, simulare, optimizare
a functiondrii) in proiectarea optimala a sistemelor robotice si a interfetelor hardware si
software de instrumentatie virtuald specific pentru achizitia, procesarea si interpretarea datelor
experimentale.

CP4.5 Elaborarea de proiecte tehnice de executie si prototipuri virtuale pentru ansambluri
robotice incluzand sisteme de actionare si sisteme de conducere specifice.

CP5S. Proiectarea, implementarea si exploatarea robotilor industriali, a sistemelor
robotice complexe, sistemelor de transport si transfer, si sistemelor conexe utilizate in
aplicatii robotizate:

CP5.1 Descrierea metodelor de proiectare in medii de lucru dedicate si a principiilor de
functionaresi de exploatare a echipamentelor teh-nologice individuale specific diferitelor
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procese tehnologice ;i selectarea corecta a acestora.

CP5.2 Explicarea si interpretarea, modului de integrare a categoriilor de efectori specifici
realizarii diferitelor procese tehnologice robotizate si a efectelor produse de actiunea RI in
cadrul diferitelor procese tehnologice.

CP5.3 Selectarea efectorilor specifici realizarii diferitelor sarcini de lucru si a variantelor
constructive de RI, corespunzatoare realizarii unor diferite procese tehnologice precum si
modelarea 3D parametrizatd a ansamblurilor specific pentru aplicatii robotizate.

CP5.4 Utilizarea metodelor de proiectare asistata 2D / 3D, modelare 3D parametrizata si
simulare asistata a functionarii RI pentru evaluarea performantelor acestor subsisteme, in
scopul implementarii optimale a acestora in aplicatii robotizate pentru diferite procese
tehnologice.

CP5.5 Proiectarea interfetelor mecatronice de adaptare a efectorilor la robotii ndustriali si
realizarea prototipului virtual 3D al ansamblului general al acestora.

Competente
transversale

CT1. Comportare onorabila, responsabild, etica, in spiritual legii pentru a asigura indeplinirea
sarcinilor profesionale.

CT2.Demonstrarea capacitatii de lucru in echipa, identificarea rolurilor si responsabilitatilor
individuale sicomune, luarea deciziilor si atribuirea de sarcini, cu aplicarea de tehnici de
relationare si munca eficienta in cadrul echipei.

CT3.Demonstrarea spiritului de initiativa si actiune pentru dezvoltare profesionald si
personald, prin formare continua utilizand surse de documentare in limba romana si in limbile
de circulatie internationala.

5. Obiectivele unitatii de curs/modulului

Obiectivul general Insusirea metodelor si tehnicilor de proiectare si implementare a sistemelor de actionare

in roboticad bazate pe dispozitive electrice si electronice.

Obiectivele specifice | - Sainteleaga si sa defineasca notiunile de baza din domeniul proiectarii sistemelor de

actionare Tn roboticd bazate pe dispositive electrice si electronice.

- Sa cunoasca si sa efectueze proiectarea sistemelor de actionare Th robotica bazate pe
dispositive electrice si electronice.

- Sa cunoasca tehnologia si standardizarea sistemelor de actionare Tn robotica bazate
pe dispositive electrice si electronice.

- Sa cunoasca algoritmii de control a sistemelor de actionare in robotica bazate pe
dispositive electrice si electronice.

6. Continutul unititii de curs/modulului

Numadrul de ore
Tematica activitatilor didactice invaamant 1nva1;amantv
cu cu frecventa
frecventa redusa
Tematica prelegerilor
T1. Introducere Tn sistemele electrice si electronice de actionare in robotica. 2
T2. Elemente componente ale sistemelor de actionare. 4
T3. Modele de control/reglare pentru sisteme de actionare in robotica: P, PI, PID. 6
Fenomene tranzitorii in sistemele de actionare in robotica.

T4. Dispozitive electrice si electronice pentru sistemele de actionare in robotica. 4
T5. Sisteme de actionare in baza de motoare DC. 4
T6. Sisteme de actionare in bazd de motoare asincrone. 4
T7. Sisteme de actionare in bazd de motoare BLDC si Step by Step. 4
T8. Sisteme de actionare in baza de relee si electromagneti. 2
Total prelegeri: 30

Tematica activitatilor didactice | Numadrul de ore
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invatamant | invatamant
cu cu frecventa
frecventa redusa
Tematica lucrarilor de laborator/seminarelor
LL1.Modelarea si simularea sistemelor de actionare in baza modelului P. 4/2
LL2. Modelarea si simularea sistemelor de actionare in baza modelului Pl. 4/2
LL3. Modelarea si simularea sistemelor de actionare in baza modelului PID. 4/2
LL4. Studierea sistemelor de actionare in baza de motoare DC. 4/2
LL5.Studierea sistemelor de actionare in baza de motoare BLDC. 4/2
LL6. Studierea sistemelor de actionare in baza de motoare Step by Step. 4/2
LL7. Studierea sistemelor de actionare n baza de motoare asincrone. 3/2
LL8. Studierea sistemelor de actionare in baza de electromagneti. 3/1
Total lucriri de laborator/seminare; 30/15
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8. Evaluare
Forfn ,a df: Periodica Curenta Lucrul individual Examen final
invatamant Atestarea 1 Atestarea 2
Cu frecventa 15% 15% 15% 15% 40%

Standard minim de performanta

Prezenta si activitatea la prelegeri si lucrari de laborator
Obtinerea notei minime de ,,5” la fiecare dintre evaluari si lucrari de laborator
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