1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

UNIVERSITATEA TEHNICA DIN CLUJ-NAPOCA

1.2 Facultatea

Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica

1.3 Departamentul

Mecatronica si Dinamica Masinilor

1.4 Domeniul de studii

Mecatronica si Robotica -

1.5 Ciclul de studii

licenta

1.6 Programul de studii / Calificarea

Mecatronica-lic.

1.7 Forma de fnvatamant

IF —Tnvatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

66.10

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Software pentru sisteme mecatronice

2.2 Titularul de curs

Conf.dr.ing.Olimpiu HANCU,
email: Olimpiu.Hancu@mdm.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de laborator

Sef.lucr.dr.ing.Ciprian Rad,
email: Ciprian.Rad @mdm.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu v | 2.5 Semestrul | 2 | 2.6 Tipul de evaluare C
) . . .. .|Categoria formativa DS
2.7 Regimul disciplinei - -
Optionalitate DO
3. Timpul total estimat
. kA s . | 32 3.3 3.3 3.3
3.1 Numar de ore pe saptamana| 2 |[din care: curs 2 Seminar 0 Laborator 2 Proiect 0
3.4 Numar de ore pe semestru 28 |din care: 3-5 14 3'.6 0 3-6 14 3'.6 0
Curs Seminar Laborator Proiect

3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:

(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 28
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe

teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 17
(d) Tutoriat
(e) Examinari 2

(f) Alte activitati: Consultatii

3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 47
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 75
3.10 Numarul de credite 3

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Controlere programabile

4.2 de competente -

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului | -

5.2. de desfasurare a
laboratorului

Participarea este obligatorie




6. Competentele specifice acumulate

Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a reprezentarilor

& ir; grafice si a documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica.
C
c q 5 - q o oM g f A q
% O | Realizarea de aplicatii de automatizare locala in mecatronica si robotica utilizand componente si
g' Q | ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD.
o 2 . . . . . - .
O o | Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronica ale sistemelor
mecatronice.
Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exactd a obiectivelor de realizat, a resurselor
o o | disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de
G20 == .
S & | realizare aferente.
- =
() o .. . = . o g o q q ;
8 = | Identificarea nevoii de formare continud si utilizarea eficientd a surselor informationale si a
g E resurselor de comunicare si formare profesionala asistata (portaluri Internet, aplicatii software de
O +

specialitate, baze de date, cursuri on-line etc.) atat in limba romana cat si intr-o limba de circulatie
internationala.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei

Dobandirea de cunostinte si formarea de competente referitoare la
dezvoltarea si programarea sistemelor industriale conduse de PLC-uri

7.2 Obiectivele specifice

- programarea avansata a sistemelor industriale (ST si SFC);
- tehnici de programare si functii pentru controlul miscarii in
sistemele industriale;

- utilizarea mediilor software specifice privind dezvoltarea si
programarea proceselor industriale;

8. Continuturi

8.1 Curs

Nr. ore | Metode de predare | Observatii

C1. Introducere. Obective. Evaluare.

Programare miscare — tehnici industriale

Diagrama de stare — functii specifice de control miscare
IEC61131: Modelul Software, Limbaje de programare, tipuri

de date, functii standard. Functii specifice de control miscare
Parametri de intrare si iesire. Obiecte de tip axa de miscare.
Diagrama de stare (Industrial Motion Control).
C2 Functii specifice control miscare (o axa de miscare):
Standstill, Homing, Stoping and Discrete Motion.
expunerea,
MC_Power, MC_Home, MC_Stop, MC _Halt. !
. .. . 2 problematizarea,
MC_MoveAbsolute, MC_MoveRelative, MC_PositionProfile, q trati
MC_MoveAdditive, MC_MoveSuperimposed. Exemple. emgns ratia,
studiul de caz,
brainstorming,
C3. Functii specifice control miscare (o axa de miscare): g.
. . blended-learning
Continuous Motion
MC_MoveVelocity, MC_MoveContinuousAbsolute, 5

MC_MoveContinuousRelative, MC_TorqueControl,
MC _VelocityProfile. Exemple.

C4. Functii bloc specifice (axe multiple de miscare):
Synchronized Motion

MC_Camin, MC_CamOut, MC_GearIln, MC_GearOut, 2
MC_GearlnPos, MC_PhasingAbsolute, MC_PhasingRelative,
MC_CombineAxes. Exemple.




C5. Miscarea coordonata — | (Coordinated Motion)
Principiile miscarii coordonate. Diagrama de stare
(Coordinated Motion).

Gruparea obictelor de tip axa. Functii bloc specifice.

C6. Miscarea coordonata — Il (Coordinated Motion)

Miscarea sincronizata a grupului de obiecte de tip axa.

Sincronizare. Urmarire. Functii bloc specifice. Exemple.

C7. Controlul miscarii — tehnici industriale. Studii de caz
Controlul miscarii (synchronized motion) - Robot Gantry.

Controlul miscarii (coordinated Motion) — Robot serial.

Bibliografie

1. Hancu Olimpiu, Rad Ciprian, Controlere Logice Programabile, Ed. UTPress, Cluj-Napoca, 2017.
2.|EC61131-3 [2013] - Programmable controllers — Part 3: Programming Languages, Ed.4.0. Tech. rep. IEC.
3. IEC 60848 [2013] - Specification language GRAFCET for sequential function charts, Tech. rep. IEC.

4. PLCopen — Function blocks for motion control: Technical Specifications, Part 1, Part 2, 2011

5. PLCopen — Function Blocks for Motion Control: Part 3 — User Guidelines, 2013

6. PLCopen — Function Blocks for Motion Control: Part 4 — Coordinated Motion, 2008

7. PLCopen — Function Blocks for Motion Control: Part 5 — Homing Procedures, 2011

8.2 Laborator Nr. ore | Metode de predare | Observatii
L1. State Machine Control — Aplicatie 1 2

L2. Single-Axis Motion Control — Aplicatie 2 2 expunerea.,

L3. Two-Axis Motion Control — Aplicatie 3 2 Z;zt)cliri]:?tlzarea,

L4. Continuous Motion Control — Aplicatie 4 2 demonst;atia,

L5. Synchronized Motion Control — Aplicatie 5 (Gantry) 2 studiul de caz,

L6. Coordinated Motion — Aplicatie 6 (Robot Serial) 2 blended-learning

L7. Coordinated Motion — Aplicatie 7 (Robot Serial) 2

Bibliografie

1. Hancu Olimpiu, Rad Ciprian, Controlere Logice Programabile, Ed. UTPress, Cluj-Napoca, 2017.

2.1EC 61131-3 [2013] - Programmable controllers — Part 3: Programming Languages, Ed.4.0. Tech. rep. IEC.
3. |IEC 60848 [2013] - Specification language GRAFCET for sequential function charts, Tech. rep. IEC.

4. PLCopen — Function blocks for motion control: Technical Specifications, Part 1, Part 2, 2011

5. PLCopen — Function Blocks for Motion Control: Part 3 — User Guidelines, 2013

6. PLCopen — Function Blocks for Motion Control: Part 4 — Coordinated Motion, 2008

7. PLCopen — Function Blocks for Motion Control: Part 5— Homing Procedures, 2011

9.

Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatii epistemice,

asociatiilor profesionale si angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Parcurgerea continuturile teoretice si a aplicatiilor cursului asigura competentele necesare programarii
sistemelor industriale conduse prin PLC-uri. Cursul adreseaza metodele de aplicatiilor de controlul miscarii
in sistemele industriale. Parcurgerea cursului implica utilizarea aparaturii si instrumentelor industriale in
programarea aplicatiilor utilizdndu-se: sisteme modulare de productie (alimentare, testare, manipulare,
sortare, asamblare); tehnologii de control industrial (Codesys, CtrIX Bosch, Step 7 Siemens).




10. Evaluare

Tip activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de

10.3 Pondere

evaluare din nota finala
10.4 Curs Examen: Evaluare cunostinte teoretice Testare_ scrisa
(colocviu) 20%
Nota: T (notare de la 1 la 10)
Examen: Evaluare cunostinte aplicate Aplicatie (Colocviu)
10.5 Laborat 80%
aborator Nota: A (notare de la 1 la 10) ?
10.6 Standard minim de performanta:
Conditia de obtinere a creditelor: T>5; A>5;
Nota finalda: N= 0.2T+0.8A
Data completarii:  Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
24.10.2024 Curs Conf.dr.ing. Olimpiu HANCU
Aplicatii Sef.lucr.dr.ing. Ciprian RAD

Data avizarii in Consiliul Departamentului MDM

Director Departament

Prof.dr.ing. Mircea BARA

Decan

Prof.dr.ing. Nicolae FILIP




