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PROIECTAREA S| MODELAREA 3D

1. 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 |

Programul de studiu

0714.7 Robotica si Mecatronica

. Tip de Categoria Categoria de .
Anul de studiu Semestrul P & . . & . Credite ECTS
evaluare formativa optionalitate
S —unitate O —unitate
Il (Tnvatdmant cu frecventa) 6 E de curs de de curs 3
specialitate obligatorie
2. Timpul total estimat
Total ore in Din care
Ore auditoriale Lucrul individual
planul de - . - - -
A Proiect de Studiul materialului Pregatire
Invatamant Curs Laborator . -
an teoretic aplicatii
90 30 15 - 15 30

3. Preconditii de acces la unitatea de curs/modul

Conform planului de Tnvatamant

“Matematica superioard”, “Mecanica”, “Grafica inginereasca”,
“Fizica”, “Matematici speciale”, “Bazele roboticii si mecatronicii”,
“Mecanica find”, “Grafica pe calculator”, “Sisteme de actionare in
robotica”.

Conform competentelor

Cunostinte si abilitdti de initiere a vederi/proiectii 2D si 3D.
Cunostinte si abilitati Tn aplicarea legilor din fizica elementara la
analiza miscarilor mecanice. Cunostinta si abilitati din informatica
liceala.

4. Conditii de desfasurare a procesului educational pentru

Curs

Pentru prezentarea materialului teoretic in sala de curs este nevoie
de tabla, proiector si calculator.

Laborator/seminar

Pentru realizarea lucrarilor de laborator conform conditiilor impuse
sunt necesare calculatoare performante. Termenul de predare a
lucrarii de laborator — 2 sdptamani dupa finalizarea acesteia.

5. Competente specifice acumulate

Competente
profesionale

CP4. Proiectarea si realizarea ansamblurilor din domeniul roboticii prin proiectarea
asistata 2D si 3D, dimensionarea si verificarea componentelor, alegerea si testarea
mecanismelor si microsistemelor de actionare, si integrarea senzorilor si
traductoarelor necesari in structurile robotizate:

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

CP4.2. Explicarea si interpretarea modului de operare in medii de lucru CAD si pentru
optimizare CAE in robotica, cu aplicarea limitelor in exploatare a componentelor
mecanice si sistemelor de actionare a Rl si respectiv elaborarea, in concordanta cu
acestea, a tehnologiei de fabricatie a reperelor mecanice si ansamblurilor robotice.
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CP4.3. Elaborarea 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.
CP4.4. Utilizarea metodelor moderne de evaluare (calcul asistat, modelare, simulare,
optimizare a functionarii) in proiectarea optimala a sistemelor robotice si a interfetelor
hardware si software de instrumentatie virtuala 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.

Competente
profesionale

CP5. 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 proiectare in medii de lucru dedicate si a principiilor de
functionare si de exploatare a echipamentelor tehnologice individuale specifice
diferitelor procese tehnologice in 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 Rl 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 parametrizata a ansamblurilor specifice pentru
aplicatii robotizate.

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

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

Competente
profesionale

CP6. Aplicarea metodelor si tehnicilor de modelare si simulare, a instrumentatiilor
virtuale si mediilor de dezvoltare a aplicatiilor robotice, programarea si comanda
individuala a robotilor industriali, mobili si microroboti utilizand elemente din
inteligenta artificiala:

CP6.1. Descrierea tehnicilor de modelare a comportarii si simulare a functionarii
echipamentelor tehnologice Tn cadrul diferitelor aplicatii industriale si simularea
asistata a functionarii aplicatiilor industriale robotizate de tip celuld si sistem de
fabricatie flexibila.

CP6.2. Explicarea si interpretarea modului de realizare a sintezei de ansamblu a
sistemelor robotizate pentru diferite aplicatii industriale, utilizand caracteristicile
constructiv- functionale, metode de modelare si simulare, a instrumentatiilor virtuale
si mediilor de dezvoltare a aplicatiilor robotice.

CP6.3. Proiectarea ansamblurilor generale ale aplicatiilor robotizate prin identificarea
parametrilor de proces caracteristici, elaborarea tehnologiilor de fabricatie robotizata,
modelare 3D parametrizata si integrarea sistemelor de conducere inteligente.

CP6.4. Utilizarea metodelor standard si asistate pentru modelare parametrizata si
simulare asistata a functionarii sistemelor de fabricatie robotizata in scopul evaluarii
performantelor acestora.

CP6.5. Elaborarea unui proiect tehnic si realizarea prototipului virtual 3D pentru
ansamblul general al aplicatiilor robotizate.

Competente
transversale

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




=/ll= uNIVERSITATEA TEHNICA )
’E-Lj A MOLDOVEI FISA UNITATII DE CURS/MODULULUI

in limbile de circulatie internationala

CT3. Demonstrarea spiritului de initiativa si actiune pentru dezvoltarea profesionala si
personald, prin formare continua utilizdnd surse de documentare in limba romana si

6. Obiectivele unitatii de curs/modulului

Obiectivul Studierea sistemelor de modelare geometrica asistata de calculator care simuleaza
general mediul natural, tridimensional, Tn care este creat si manevrat modelul fizic.
Obiectivele - generarea schitelor de lucru

specifice - generarea modelelor geometrice 3D

- modelarea parametrica a entitatilor geometrice

- elaborarea modelelor geometrice de tip ansamblu

- documentarea modelelor geometrice

- simularea functionarii sistemelor mecanice (ansambluri mecanice)

7. Continutul unitatii de curs/modulului

Tematica activitatilor didactice Nun:)arreul de
Tematica prelegerilor
T1. Introducere. Sisteme de proiectare asistate de calculator CAD, CAM, CAE. 2
T2. Operatii simple cu caracteristici. Operatii cu volume. 4
T3. Crearea si manipularea schitelor. Functii de creare si modificare a schitelor. 4
Dimensiuni si relatii geometrice in schite.
T4. Elemente de geometrie referentiala. Importul si exportul fisierelor. 4
T5. Generarea si editarea corpurilor solide si tip suprafata. Create prin extrudare, revolutie, 4
conturare, trasaj. Instrumente de modificare.
T6. Ansambluri. Inserarea componentelor. Legaturi Smart Mates. Legaturi avansate. 4
Vederi explodate.
T7. Structuri metalice. Matrite de turnare. Foi din tabla. 4
T8. Elaborarea desenelor tehnice. Caracteristici predefinite. Configuratii. 4
Total prelegeri: 30
Tematica lucrarilor de laborator
LL1. Sisteme de proiectare asistatd de calculator. 1
LL2. Operatii simple cu caracteristici. Operatii cu volume. 2
LL3. Crearea si manipularea schitelor. Functii de creare si modificare a schitelor. 5
Dimensiuni si relatii geometrice in schite.
LL4. Elemente de geometrie referentiala. Importul si exportul fisierelor. 2
LL5. Generarea si editarea corpurilor solide si tip suprafata. Create prin extrudare, 9
revolutie, conturare, trasaj. Instrumente de modificare.
LL6. Ansambluri. Inserarea componentelor. Legaturi Smart Mates. Legaturi avansate. 5
Vederi explodate.
LL7. Structuri metalice. Matrite de turnare. Foi din tabla. 2
LL8. Elaborarea desenelor tehnice. Caracteristici predefinite. Configuratii. 2
Total lucrari de laborator: 15
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9. Evaluare
F orma dAe 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




