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Titlul temei de proiect a disciplinei: Proiectarea unei celule robotizate
Continut si volum orientativ (cerinte si specificatii generale)

Proiectarea trebuie realizata astfel incat sa raspunda urmatoarelor cerinte:

- Partea de alimentare cu materie prima (componente primare neprelucrate) se realizeaza conform
cerintelor din anexa, cu unul sau doua conveiere;

- Partea de prelucrare se face cu cel putin un brat robot;

- Partea de preluare a produselor finite se realizeaza, conform cerintelor din anexa, cu un brat robot
suplimentar sau cu un conveier suplimentar;

- Este obligatorie implementarea partii de asigurare a protectiei operatorului uman;

- Sistemul de control se implementeaza cu automat Siemens S7-1500;

- Implementarea programului de lucru se face folosind limbajele Ladder sau Graph;

- Testarea functionarii celulei robotizate se face prin simulare (folosind medii de simulare similare cu
Factory 1/0O;

in proiectarea celulei robotizate se impun urmatoarele restrictii de implementare, in vederea
individualizarii temelor de proiectare:
- alimentarea cu materie prima (componente primare neprelucrate) se face conform cerintelor din
Anexd, coloana C1;
- amplasarea conveierelor se face conform cerintelor din Anexd, coloana C2;
- realizarea operatiilor de asamblare a componentelor neprelucrate se face conform criteriilor de
selectie specificate in Anexd, coloana C3;
- preluarea pieselor finite se realizeaza conform criteriilor specificate in Anexd, coloana C4;

Referitor la modul de redactare/predare a proiectului se impun urmatoarele cerinte:
- structura partii scrise a proiectului:
= descrierea celulei robotizate (echipamente folosite, mod de lucru);
= proiectarea schemei electrice — partea de actionare electrica;
= proiectarea schemei electrice — sistemul de control cu PLC;
= proiectarea diagramei de tranzitie a starilor pentru trecerea dintr-un regim de lucru
n altul + descrierea functionarii la acest nivel;
= implementarea programului principal in Ladder sau Graph;
= proiectarea programului Ladder sau Graph pentru regim de Icru sau function block;
= codul sursa pentru intregul proiect;
- proiectul trebuie redactat si predat in format word sau pfd;
- trebuie incarcata pe Moodle pana in ultima sedinta de proiect;
- Simularea este obligatorie folosind programe similare cu Factory 1/O;
- Nu se cere realizare practica;
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Termen de predare ianuarie 2027 (ultima sdaptamana din semestru — ziua si ora in care este prevazutd o
sedinta de proiect in orar).

Date initiale de proiectare (in anexa, individualizat pentru fiecare student)
Conform anexei.

Data elaborarii temei proiectului de disciplina: 16 09. 2023;

Tntocmit (titular disciplind proiect) drd. ing. Marica Marius Constantin Semnatura ..........cccveeeennns

Data avizare in departament Director de departament
20 septembrie 2023 Prof. dr. ing. Gh. Serban .............c.........



Anexa la Tema de proiect de disciplina

Date initiale de proiectare (individuale)

Nr. Nume c1 Cc4
crt student c2 cs
1 2 conveiere paralele, cu robot | criteriu de culoare conveier
conveiere | intre conveiere (rosu jos, verde sus) suplimentar
) 2 conveiere paralele, cu robot | criteriu de culoare conveier
conveiere | in capatul conveierelor (rosu sus, verde jos) suplimentar
3 2 conveiere perpendiculare, o I conveier
. a . criteriu de inaltime .
conveiere | cu robot in interiorul . N . suplimentar
N (mic sus, Tnalt jos)
unghiului drept
4 2 conveiere perpendiculare, o I conveier
. R . criteriu de indltime .
conveiere | cu robot in exteriorul A suplimentar
S (mic jos, Tnalt sus)
unghiului drept
5 2 conveiere paralele, cu robot | criteriu de material conveier
conveiere | intre conveiere (metal jos, plastic sus) suplimentar
6 2 conveiere paralele, cu robot | criteriu de culoare brat robotic
conveiere | in capatul conveierelor (rosu jos, verde sus) suplimentar
7 2 conveiere perpendiculare, o brat robotic
. o~ . criteriu de culoare .
conveiere | cu robot in interiorul . suplimentar
N (rosu sus, verde jos)
unghiului drept
8 2 conveiere perpendiculare, o I brat robotic
. R . criteriu de indltime .
conveiere | cu robot in exteriorul . N . suplimentar
N (mic sus, Tnalt jos)
unghiului drept
9 2 conveiere paralele, cu robot | criteriu de inaltime brat robotic
conveiere | intre conveiere (mic jos, Tnalt sus) suplimentar
10 2 conveiere paralele, cu robot | criteriu de material brat robotic
conveiere | in capatul conveierelor (metal sus, plastic jos) suplimentar
" 2 conveiere perpendiculare, . conveier
. s . criteriu de culoare .
conveiere | cu robot in interiorul . suplimentar
N (rosu jos, verde sus)
unghiului drept
12 2 conveiere perpendiculare, . conveier
. N . criteriu de culoare .
conveiere | cu robot in exteriorul . suplimentar
. (rosu sus, verde jos)
unghiului drept
13 2 conveiere paralele, cu robot | criteriu de indltime conveier
conveiere | intre conveiere (mic sus, Tnalt jos) suplimentar
14 2 conveiere paralele, cu robot | criteriu de indltime conveier
conveiere | in capatul conveierelor (mic jos, Tnalt sus) suplimentar
15 2 conveiere perpendiculare, L . conveier
. . . criteriu de material .
conveiere | cu robot in interiorul . . suplimentar
S (metal jos, plastic sus)
unghiului drept
16 2 conveiere perpendiculare, o . brat robotic
. N . criteriu de material .
conveiere | cu robot in exteriorul . suplimentar
. (metal sus, plastic jos)
unghiului drept
17 2 conveiere paralele, cu robot | criteriu de culoare brat robotic
conveiere | intre conveiere (rosu jos, verde sus) suplimentar
18 un singur | conveiere paralele, cu robot | criteriu de culoare conveier
conveier | in capatul conveierelor (rosu sus, verde jos) suplimentar
19 un singur | conveiere perpendiculare, L N conveier
. . . criteriu de indltime .
conveier | cu robot in interiorul suplimentar

unghiului drept

(mic sus, Tnalt jos)




20

un singur | conveiere perpendiculare, S A les conveier
. R . criteriu de indltime .
conveier | curobot in exteriorul A suplimentar
N (mic jos, Tnalt sus)
unghiului drept
21 un singur | conveiere paralele, cu robot | criteriu de material conveier
conveier | intre conveiere (metal jos, plastic sus) suplimentar
22 un singur | conveiere paralele, cu robot | criteriu de material conveier
conveier | in capatul conveierelor (metal sus, plastic jos) suplimentar
23 un singur | conveiere perpendiculare, S conveier
. .~ . criteriu de culoare .
conveier | curobotininteriorul . suplimentar
N (rosu sus, verde jos)
unghiului drept
24 un singur | conveiere perpendiculare, S A le: conveier
. R . criteriu de indltime .
conveier | curobot in exteriorul suplimentar

unghiului drept

(mic sus, Tnalt jos)




