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1. Informatii de identificare a unititii de curs

Facultatea: Stiinte Reale, Economice siale Mediului

Catedra: Stiinte fizice si ingineresti

o e v e o

Domeniul de formare profesionala la ciclul I: 521 Inginerie si tehnologii industriale

Specialitatea: 521.8 Inginerie si management in transportul auto

Administrarea unitatii de curs:

Codul unitatii de Credite Total Repartizarea orelor Forma de | Limba de
otal ore
curs ECTS Prel. Lab. | L. ind. evaluare predare
Examen Limba
M.07.A.068 4 120 30 30 60
(oral) romana

Statutul: disciplina la alegere.
2. Informatii referitoare la cadrul didactic
Numele, prenumele: Ojegov Alexandr

Titlul si gradul stiintific: dr., lect. univ.
Postul: prodecan pentru cercetare al facultatiic SREM

ol
- Localizarea: Universitatea de Stat ,,Alecu Russo” din Balti, aula 529
Nr. de telefon: 079215624, 023152352
) —— E-mail: alexandr.ozhegov@ yahoo.com
u Localizarea salilor: aula 505.

Orele de consultatii: Marti 14'°— 15,
Studii:
1998-2001 — bacalaureat, Liceul Teoretic ,,N. Gogol”, m. Balti, profilul real
2001-2006 — studii universitare de licentd, USARB, Facultatea Tehnica, Fizica, Matematica si
Informatica, specialitatea Instruire in inginerie si Informatica
2006-2007 — studii postuniversitare de masterat, USARB, Facultatea Tehnica, Fizica,
Matematica si Informatica, Specialitatea Inginerie
2008-2012 — studii postuniversitare de doctorat, Universitatea Tehnica a Moldovei, Specialitatea

242.05 ,,Tehnologii, procedee si utilaje de prelucrare”.


mailto:alexandr.ozhegov@yahoo.com

3. Integrarea cursului in programul de studii

Disciplina ,,Automatizarea in productic’’ este prevazuta in planul de invatamint, ciclul I,
studii superioare, la specialitatea ,Inginerie $i management in transportul auto”, cu frecventa la
zi, in semestrul 7, anul IV de studii, ficind parte din pregatirea de orientare a studentilor la ciclul
I, masterat.

Scopul acestui curs este dezvoltarea cunostintelor din domeniul tehnologiilor de prelucrare
a materialelor si aplicarea acestor cunostinte in sisteme automatizate utilizate in diferite procese
de productie. De asemenea, acest curs este directionat spre dobindirea atitudinilor specifice
robototehnicii §i dirijarii numerice a diferitor echipamente tehnologice pentru prelucrarea,
sortarea, transportarea §i depozitarea materiei prime, semifabricatului si produsului finit.

Aceasta unitate de curs reprezintd rezultatul unor preocupari de cercetare aprofundata a
acestui domeniu, care incepe cu explicarea conceptuala a tehnicii automatizarii, analiza
planificarii automatizirii in productie, studiul sistemelor tehnologice de automatizare, ca mai
apoi sd aplice cunostintele dobindite in elaborarea sistemelor atomatizate in diferite procese
tehnologice: elaborarea, prelucrarea mecanicd, sortarea, transportarea, Impachetarea si
depozitarea materiei prime, semifabricatului si produsului finit. In finalul cursului se analizeazi
domeniile de aplicare a sistemelor tehnologice de automatizare in productie.

Unitatea de curs este destinata studentilor de la specialitatea ,,Inginerie $i management in
transportul auto” studii superioare de licenta a Facultatii SREM, ca disciplina de orientare catre

un alt domeniu la ciclul Il, masterat.

4. Preconditii

Pentru a studia cursul ,,Automatizarea in productie”, studentul trebuie sa posede
cunostinte dobindite din cadrul cursurilor: ,Fizica aplicata”, ,,Studiul materialelor”, ,,Tehnologia
materialelor”, ,,Electrotehnica”, ,Mecanica tehnica I1I”, ,Masini de producere a sculelor”,
,Planificarea si administrarea producerii”, ,,Managementul producerii”’, care se studiaza la anii

precedenti de studii.



5. Competente dezvoltate in cadrul unititii de curs

Prin studiul unitatii de curs ,Automatizarea in productie” se formeazi urmitoarele
competente:

— capacitatea de aplicare a cunostintelor de baza ale tehnologiei materialelor in
elaborarea sistemelor de automatizare in productie;

— capacitatea de utilizare a legitatilor de proiectare in cadrul optimizarii proceselor
tehnologice prin automatizarea producerii;

- capacitatea de analiza a diferitor sisteme tehnologice de automatizare in productie;

— capacitatea de proiectare a sistemelor automatizate in robototehnica;

- capacitatea de elaborare a dirjarii numerice sistemelor automatizate.

6. Finalititile unitatii de curs

La finalizarea studierii, studentii vor fi capabili:

— sa defineasca conceptele de baza privind tehnica de automatizare;

— sd planifice si sd exemplifice automatizarea diferitor procese tehnologice;

— sd elaboreze constructia si modul de functionare a sistemelor automatizate in
robototehnica;

— saaplice programarea pentru dirijarea numerica a diferitor sisteme automatizate.

7. Structura unitatii de curs

Unitatea de curs ,, Automatizarea in productie” este divizatd in cinci unitati de invatare.

N Nr. de ore | Nr. de ore
d /0' Denumirea unitatii de invatare (contact (lucrul

direct) individual)
1. | Conceptele de baza ale tehnicii de automatizare 6 6
2. | Planificarea sistemelor automatizate 12 12
3. | Sistemele tehnologice de automatizare cu manipulatorul 16 16
4. | Robototehnica 16 16
5. | Programarea sistemelor automatizate 10 10
Total 60 60




Continuturi

Unitatea de invitare 1. Conceptele de bazi ale tehnicii de automatizare — 6 ore

1. | Introducere in tehnica automatizarii
2. | Sferele de aplicare a tehnicii de automatizare
3. | Aspectele sociale de aplicare a sistemelor automatizate
Unitatea de invitare 2. Planificarea sistemelor automatizate — 12 ore
1. | Planificarea sistemelor automatizate de impachetare a produsului
2. | Magazinarea si paletarea
3. | Automatizarea transportarii. Sisteme automatizate de transportare
4. | Lucrare de laborator nr. 1. Proiectarea sistemului de transportare la linii automatizate
Lucrare de laborator nr. 2. Planificarea sistemelor automatizate ale proceselor
2 tehnologice
5 Lucrare de laborator nr. 3. Automatizarea miscarilor de baza si auxiliare a proceselor

tehnologice

Unitatea de invitare 3. Sistemele tehnologice de automatizare cu manipulatorul — 16 ore

1. | Tehnica de automatizare cu manipulatorul
2. | Sistemul executiv al manipulatorului: elementele, articulatiile si parametrii lor
3. | Sistemele de coordonate ale manipulatorului: dreptunghiular, polar, unghiular.
Lucrare de laborator nr. 4. Proiectarea miscdrii elementelor manupulatorului in
sistemele de coordonate dreptunghiulare, polare, unghiulare
4. | Cinematica manipulatorului. Problema directa si inversd a cinematicii. Ecuatia
cinematica a manipulatorului. Traiectoria manipulatorului
5. | Lucrare de laborator nr. 5. Planificarea traiectoriei manipulatorului
6. | Dinamica manipulatorului. Ecuatia dinamicad a manipulatorului
7. | Mecanisme de actionare a manipulatorului: pneumatic, hidraulic, electromecanic
8. | Organele de lucru ale manipulatorului. Apucitoarele
Unitatea de invitare 4. Robototehnica — 16 ore
1. | Notuni generale din robototehnica
2 Schema functionald a robotului industrial Schema de structurda a sistemului de
" | comanda
3 Clasificarea robotilor industriali. Generatii de roboti. Robotul SPINE, GADFLY, de
" | tip pendul
4. | Lucrare de laborator nr. 6. Sistemul de comanda al robotului
5. | Inteligenta artificiala
6. | Dispozitivele de interfatd a robotului industrial
7. | Sistemul mformational al robotului
8. | Aplicarea robotilor in productie
Unitatea de invitare 5. Programarea sistemelor automatizate — 10 ore
1. | Functile de comanda a miscarii de transportare
2. | Functile de comanda a migcarii de corectie
3. | Functile de comanda a miscarii principale a organului de lucru
4. | Lucrare de laborator nr. 7. Metodele de programare a sistemelor automatizate
5. | Aplicarea retelelor neuronale in sistemele automatizate




8. Activitati de lucru individual
Studentilor la inceputul cursului li se propune temele pentru elaborarea referatelor. Pe
parcursul sesiunii studentii studiaza sursele bibliografice referitor la tema aleasa, consultd cu

profesorul planul si continutul referatului si la finele cursului prezintd produsul finit.

9. Evaluarea
Evaluarea curenta se efectueaza prin notarea darilor de seama la indeplinirea lucrarilor de
laborator, lucrului individual si lucrarii de control la finalizarea jumatatii unitatii de curs.
Nota finald = 0,6 Nota reugsitei curente + 0,4 x Nota de la examen.
In procesul de evaluare a studentilor se aplici Regulamentul cu privire la evaluarea
rezultatelor academice ale studentilor in USARB aprobat prin Hotarirea Senatului, procesul
verbal nr. 9 din 16.03.2011.

In conformitate cu articolul 16, alineatul 7 din Codul Educatiei al Republicii Moldova Nr.
152 din 17 iulie 2014, in invatamantul superior, pe langa sistemul national de notare, se aplica si
scala de notare cu calificative recomandate in Sistemul European de Credite Transferabile (A, B,
C, D, E, FX, F). Echivalarea cu scala nationala de notare se efectueazd conform Tabelului 1.

Tabelul 1.
Echivalentul notelor sistemului de invatimant din Republica Moldova cu calificativele
ECTS
NOTA Echivalent ECTS
9,01-10,0 A
8,01-9,0 B
7,01-8,0 C
6,01-7,0 D
5,0-6,0 E
3,01 -4,99 FX
1,0-3,0 F
10. Resursele informationale la unitatea de curs
1. DUMITRU Z. s.a., Robotica industriala, lasi, Editura Satya, 1997, 330 p.
2. MARDARE, |I., Robototehnica. Inteligenta artificiala.: Manual pentru studentii

institutiilor superioare de invatamint, Chisinau, Editura UTM, 2006, 363 p. ISBN 978-
9975-45-004-1.
3. AIIPUAHOB, YO.11. u ap., Vnpasraowue cucmemovr npomviuinennvix pooomos, Mocksa,

Manmuoctpoenue, 1984, 288 c.



4, APMEHCKWH, E.B., TIPOKO®LEB, ILA., ®AJIK, I'b., Asmomamuszuposannviii
anekmponpugod, Mocksa. Beicmias mkona, 1987, 143 c.

5. WIbWUH, O.I1., KO3JIOBCKUH, K.W., [IETPEHKO, 0.H., Cucmemsi npoOcSPAMMHO20
VAPasieHus nPou3800CmM8EHHbIMU YCMAHOBKAMU U POOOMOMeX HUYeCKUMU KOMUIEeKCAMU,
MuHCck, Beinmpiimas mkona, 1988, 285 c.

6. KOCTIOK, B.W. u nap., IIpomviuirennvie podbomul: Koncmpyupoeanue, ynpasieHue,
axcnayamayus, Kues, Buina mkona, 1985, 359 c.

7. KPYIJIOB, B.B., BOPUCOB, B.B., Hckyccmeenuvie Helipounvie cemu: meopus u
npakmuxa, Mocksa, ['opsiuas nunus — Tenexkom, 2001, 382 c.

8. TIOIIOB, E.IL, Pobomomexnuxa u eubkue npou3goocmeenHvle cucmemvl, MOCKBa,
Hayka, 1987, 192 c.

9. IMAXHUITYP, M., Kypc pobomomexnuxu, Mocksa, Mup, 1990, 527 c.

ANEXA 1. Mostra de bilet la evaluarea finald a unititii de curs

Universitatea de Stat ,,Alecu Russo” din Balti
Facultatea Stiinte Reale, Economice si ale M ediului
Aprob
Seful catedrei Stinte fizice si ingineresti
dr., confuniv. V. Beslu

Biletul nr.
pentru examenul la ,,Automatizarea in productie” pentru studentii facultatii Stinte Reale,
Economice si ale Mediului, specialitatea ,,Inginerie si management in transportul auto”
ar. (invatamint la sectia cu frecventd la zi)

1. Planificarea automatizarii.

2. Mecanisme de actionare a manipulatorului: pneumatic, hidraulic, electromecanic.

3. Problema. Determinati traiectoria miscarii elementelor manupulatorului (1 si2) in sistemele
de coordonate dreptunghiulare fata de cuplul ,0” (centrul coordonatelor) pentru urmatoarea
schemd cinematicd a lui:

Pe schema indicati gradele de libertate pentru fiecare element. Pozitia initiald a apucatorului
A (30;30;15), pozitia finald B (30;-30;45).

” 7 20 Examinator /A. Ojegov/




