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RA -1 TEMA DE PROIECT REMT -1

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de frezare compusa dintr-o masina
de frezat cu cap vertical, un robot industrial de structura Tx Rz Tz Ty Ry, un dispozitiv de
lucru montat pe masa masinii de frezat si instalatiile de alimentare /evacuare.

Documentare:

» Celula de frezare servita de robotul industrial REMT — 1, celula aflatd in dotarea
Laboratorului de Robotica;
» Prospectul firmei Electromotor Timisoara.

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei
1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de frezare: masina de frezat,
dispozitivul de lucru, robotul industrial si instalatiile de alimentare /evacuare;
1.2. Schema cinematica a robotului REMT — 1;
1.3. Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
1.4. Descrierea functionarii celulei flexibile de frezare.

2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial;
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial;
2.4. Matricea de transformare omogend °Ts a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de frezare
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de frezare;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
frezare in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de frezare;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de frezare.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de frezare
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de frezare, de manipulare si de transfer din cadrul
celulei flexibile de frezare);
4.2. Tactul celulei flexibile de frezare;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de frezare
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de frezare;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA-2 TEMA DE PROIECT ROMAT 76

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de sudare compusa dintr-un robot
industrial de structurda Rz Ry Ry Rx Ry Rz, o masa bipozitionala, doua dispozitive de lucru
montate pe masa bipozitionala, panou de comanda de la distanta a robotului, ecrane de
protectie a operatorului uman si instalatiile de alimentare /evacuare.

Documentare:

» Celula de sudare servita de robotul industrial ROMAT — 76, celula aflata Tn
Laboratorului de Robotica;
» Prospectul firmei Carl Cloos Schweisstechnik GmbH Heiger, Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei
1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de sudare: dispozitivele de lucru, masa
bipozitionald, robotul industrial, panou de comanda de la distanta a robotului,
ecrane de protectie a operatorului uman gi instalatiile de alimentare /evacuare;
. Schema cinematica a robotului ROMAT 76;
. Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,

1.
1.
1.4. Descrierea functionarii celulei flexibile de sudare.
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial;
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial;
2.4. Matricea de transformare omogend °Ts a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de sudare
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de sudare;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
sudare in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de sudare;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de sudare.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de sudare
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de sudare, de manipulare si de transfer din cadrul
celulei flexibile de sudare);
4.2. Tactul celulei flexibile de sudare;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de sudare
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de sudare;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA-3 TEMA DE PROIECT Knickarm Typ V

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de sudare compusa dintr-un robot
industrial de structura Rz Ry Ry Rx Ry Rz, o masa de pozitionare, un dispozitiv de lucru
montat pe masa de pozitionare, panou de comanda de la distanta a robotului, ecrane de
protectie a operatorului uman si instalatiile de alimentare /evacuare.

Documentare:

» Prospectul firmei POSITEK Positionier- und Robotertechnik GmbH Netphen,
Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei

1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de sudare: dispozitivul de lucru, masa
de pozitionare, robotul industrial, panou de comanda de la distanta a robotului,
ecrane de protectie a operatorului uman si instalatiile de alimentare /evacuare;
Schema cinematica a robotului Knickarm Typ V;
Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
Descrierea functionarii celulei flexibile de sudare.
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial,
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial,
2.4. Matricea de transformare omogena T3 a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de sudare
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de sudare;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
sudare in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de sudare;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de sudare.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de sudare
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de sudare, de manipulare si de transfer din cadrul
celulei flexibile de sudare);
4.2. Tactul celulei flexibile de sudare;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de sudare
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de sudare;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA-4 TEMA DE PROIECT Reis RL 25

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de paletizare operationala in
industria alimentara servitd de un robot industrial de structura Tx Ty Tz, un post de
alimentare a produselor supuse paletizarii, un post de control, un post de paletizare
propriu-zis si dispozitive de prehensiune cu vid.

Documentare:

» Prospectul firmei Reis—Roboter Machinenbau und Elektronik Obernburg, Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei

1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de paletizare: postul de alimentare cu
produsele supuse paletizarii, robotul industrial, postul de control si postul de
paletizare propriu-zis;
Schema cinematica a robotului Reis RL 25;
Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
Descrierea functionarii celulei flexibile de paletizare.
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial;
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial;
2.4. Matricea de transformare omogend °Ts a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de paletizare
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de paletizare;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
paletizare in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de paletizare;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de paletizare.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de paletizare
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpul de control, de manipulare si de transfer din cadrul
celulei flexibile de paletizare);
4.2. Tactul celulei flexibile de paletizare;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de paletizare
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de paletizare;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA-5 TEMA DE PROIECT Trallfa TR — 4006

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de vopsire compusa dintr-un robot
industrial de structura Rz Ry Ry Rx Ry Rz, un sistem de alimentare a pistolului de vopsire
cu vopsea, un sistem de transfer al pieselor de tip conveier si un senzor de prezenta
obiect.

Documentare:

» Prospectul firmei Bollhoff Verfahrenstechnik Bielefeld, Germania.

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei
1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de vopsire: sistemul de alimentare cu
vopsea, robotul industrial si sistemul de transfer al pieselor de tip conveier;
1.2. Schema cinematica a robotului Trallfa TR — 4006;
1.3. Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
1.4. Descrierea functionarii celulei flexibile de vopsire.

2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial,
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial,
2.4. Matricea de transformare omogena T3 a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de vopsire
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de vopsire;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
vopsire in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de vopsire;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de vopsire.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de vopsire
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de vopsire, de manipulare si de transfer din cadrul
celulei flexibile de vopsire);
4.2. Tactul celulei flexibile de vopsire
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de vopsire
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de vopsire;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA-6 TEMA DE PROIECT Reis RV 30

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de montaj al lunetei unui automobil
prin lipire cu adeziv, servita de un robot industrial de structura Rz Ry Ry Ry Rx Rz, un post
de alimentare cu lunete, un post de aplicare a adezivului in zona de lipire a lunetei si
postul de lucru in care se afla caroseria pe care se aplica luneta.

Documentare:

» Prospectul firmei Reis—Roboter Machinenbau und Elektronik Obernburg, Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei
1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de montaj: postul de alimentare cu
lunete, robotul industrial, postul de aplicare al adezivului in zona de lipire a lunetei
si postul de lucru in care se aplica luneta pe caroseria automobilului;
1.2. Schema cinematica a robotului Reis RV 30;
1.3. Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
1.4. Descrierea functionarii celulei flexibile de montaj.

2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial;
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial;
2.4. Matricea de transformare omogend °Ts a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de montaj
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de montayj;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
montaj in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de montaj;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de montaj.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de montaj
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de aplicare a adezivului, de lipire propriu-zisa, de
manipulare si de transfer din cadrul celulei flexibile de montaj);
4.2. Tactul celulei flexibile de montaj;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de montaj
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de montaj;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA-7 TEMA DE PROIECT KUKA IR 403

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de injectat mase plastice, compusa
dintr-o masina de injectat mase plastice, un robot industrial de structura Tx Ty Tz Rz Rx
Ry si un post de depozitare a produselor injectate.

Documentare:

» Prospectul firmei KUKA — Schweissanlagen und Roboter GmbH, Augsburg,
Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei
1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de injectat mase plastice: masina de
injectat mase plastice, robotul industrial i instalatile de depozitare a produselor
injectate;
. Schema cinematica a robotului KUKA IR 403;
. Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,

1.
1.
1.4. Descrierea functionarii celulei flexibile de injectat mase plastice.
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial,
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial,
2.4. Matricea de transformare omogena T3 a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de injectat mase plastice
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de injectat mase plastice;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
injectat mase plastice in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de injectat mase plastice;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de injectat mase plastice.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de injectat mase plastice
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpul de injectare, de manipulare si de transfer din
cadrul celulei flexibile de injectat mase plastice);
4.2. Tactul celulei flexibile de injectat mase plastice;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de injectat mase plastice
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de injectat mase plastice;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA-8 TEMA DE PROIECT KUKA IR 761/ 60.1

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de presare destinata presarii unor
componente ale caroseriei unui autoturism, compusa dintr-un robot industrial de structura
Rz Ry Ry Rx Ry Rz, o presa pentru ambutisare adanca, un post de alimentare cu
semifabricate de tip tabla si un post de evacuare piese finite (ambutisate).

Documentare:

» Prospectul firmei KUKA — Schweissanlagen und Roboter GmbH, Augsburg,
Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei
1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de presare: presa de ambutisare,
robotul industrial i instalatiile de alimentare /evacuare;
1.2. Schema cinematica a robotului KUKA IR 761 / 60.1;
1.3. Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
1.4. Descrierea functionarii celulei flexibile de presare.

2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial;
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial;
2.4. Matricea de transformare omogend °Ts a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de presare
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de presare;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
presare in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de presare;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de presare.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de presare
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de presare, de manipulare si de transfer din cadrul
celulei flexibile de presare);
4.2. Tactul celulei flexibile de presare;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de presare
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de presare;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA-9 TEMA DE PROIECT PUMA 560

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de montaj automat al unui stift intr-
un alezaj, servita de un robot industrial de structura Rz Ry Ry Rx Ry Rz, un post de
alimentare cu semifabricate de asamblat, un post de montaj si un post de depozitare a
pieselor asamblate, precum si dispozitivele de prehensiune aferente.

Documentare:

» Prospectul firmei Staubli Unimation Frankfurt, Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei

1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de montaj: magazia cu dispozitivele de
prehensiune necesare, robotul industrial, dispozitivele de lucru din postul de
montaj si instalatiile de alimentare /evacuare;
Schema cinematica a robotului PUMA 560;
Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
Descrierea functionarii celulei flexibile de montaj.
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial;
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial;
2.4. Matricea de transformare omogend °Ts a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de montaj
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de montayj;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
montaj in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de montaj;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de montaj.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de montaj
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de montaj, de manipulare si de transfer din cadrul
celulei flexibile de montaj);
4.2. Tactul celulei flexibile de montaj;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de montaj
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de montaj;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA-10 TEMA DE PROIECT MS 500

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de forjare, servita de un robot
industrial de structurda Rz Ry Ry Rx Ry Rz, avand in componenta sa si un post de
alimentare cu semifabricate de forjat, o presa de forjat, cuptor electric de incalzit piesele
de forjat si un post de depozitare a pieselor finite forjate.

Documentare:

> Prospectul intreprinderii Mecanice de Masini si Utilaj Minier din Baia Mare, Romania.
» Prospectul firmei Andromat — Automation und Steuerungstechnik GmbH,
Kassel, Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei

1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de forjat: presa de forjat, robotul
industrial, cuptorul electric de incalzit piesele de forjat gi instalatile de alimentare
/evacuare;
Schema cinematica a robotului MS 500;
Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
Descrierea functionarii celulei flexibile de forjat.
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial,
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial,
2.4. Matricea de transformare omogena T3 a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de forjat
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de forjat;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
forjat in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de forjat;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de forjat.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de forjat
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpul de injectare, de manipulare si de transfer din
cadrul celulei flexibile de forjat);
4.2. Tactul celulei flexibile de forjat;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de forjat
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de forjat;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA - 11 TEMA DE PROIECT SCORBOT - ER I

Sa se elaboreze proiectul tehnic de simulare a operatiei de paletizare cu ajutorul unui
robot industrial de structura Rz Ry Ry Ry Rx, utilizand trei cuburi marcate fiecare cu céate o
litera mare (exp. A, B, C), cuburi ce sunt amplasate, la momentul initial, Tn mod aleatoriu in
spatiul de lucru al robotului industrial.

Documentare:

> Robotul SCORBOT — ER Il aflat in dotarea Laboratorului de Robotica;
» Manualul de utilizare al robotului SCORBOT - ER III.

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei

1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de paletizare: masa de dispunere a
cuburilor supuse paletizarii, robotul industrial si post de control echipat cu camera
de luat vederi;
Schema cinematica a robotului SCORBOT - ER llI;
Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
Descrierea functionarii celulei flexibile de paletizare.

— -
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial,
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial,
2.4. Matricea de transformare omogena T3 a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de paletizare
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de paletizare;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
paletizare in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de paletizare;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de paletizare.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de paletizare
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpul de control, de manipulare si de transfer din cadrul
celulei flexibile de paletizare);
4.2. Tactul celulei flexibile de paletizare;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de paletizare
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de paletizare;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA-12 TEMA DE PROIECT REMT -2

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de strunjire compusa dintr-un robot
industrial de structura Tx Rz Tz Ty Ry, un strung si o instalatie de alimentare /evacuare.

Documentare:

» Celula de strunjire servita de robotul industrial REMT — 2, celula aflatd in
dotarea Laboratorului de Robotica;
» Prospectul firmei Electromotor Timisoara.

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei
1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de strunjire: masina - unealta, robotul
industrial i instalatia de alimentare /evacuare;
1.2. Schema cinematica a robotului industrial;
1.3. Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
1.4. Descrierea functionarii celulei flexibile de strunijire.

2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D al robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct al robotului industrial;
2.3. Modelul geometric invers al robotului industrial;
2.4. Matricea de transformare omogena T3 a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de strunjire
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de strunijire;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
strunjire in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de strunijire;
3.4. Matricile de cuplare ale componentelor celulei flexibile de strunjire.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de strunjire
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de strunjire, de manipulare si de transfer din cadrul
celulei flexibile de strunjire);
4.2. Tactul celulei flexibile de strunijire;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de strunjire
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de strunjire;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robotului industrial
programabil prin specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul
final al robotului industrial.



RA-13 TEMA DE PROIECT MANTEC Serie LO

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de strunjire compusa dintr-un
manipulator de structura Tx Rx Ry, un strung si o instalatie de alimentare /evacuare, care
este echipata cu cate o paleta pentru fiecare piesa si un post de livrare a piesei (o
translatie Tz) si un pas unghiular aferent rotatiei y = 75°. Manipulatorul preia semifabricatul
livrat de pe paleta si il depune in universalul strungului, respectiv extrage piesa prelucrata
din universalul strungului si o depune pe paleta in postul de livrare. Manipulatorul este
montat pe batiul strungului.

Documentare:

» Prospectul firmei MANTEC Furth, Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei
1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de strunjire: masina - unealt3,
manipulatorul, postul de livrare a piesei gi instalatia de alimentare /evacuare;
1.2. Schema cinematica a manipulatorului;
1.3. Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
1.4. Descrierea functionarii celulei flexibile de strunijire.

2. Modelarea CAD in 3D a manipulatorului
2.1. Modelul 3D al manipulatorului;
2.2. Modelul geometric direct al manipulatorului;
2.3. Modelul geometric invers al manipulatorului;
2.4. Matricea de transformare omogena °Ts a manipulatorului.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de strunijire
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de strunjire;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
strunjire in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de strunijire;
3.4. Matricile de cuplare ale componentelor celulei flexibile de strunjire.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de strunjire
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de strunjire, de manipulare si de transfer din cadrul
celulei flexibile de strunjire);
4.2. Tactul celulei de fabricatie flexibile;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de strunjire
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de strunjire;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de manipulator programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al
manipulatorului.



RA-14 TEMA DE PROIECT Reis RV 12

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de sudare compusa dintr-un robot
industrial de structurda Rz Ry Ry Rx Ry Rz, o masa bipozitionala, doua dispozitive de lucru
montate pe masa bipozitionala, panou de comanda de la distanta a robotului, ecrane de
protectie a operatorului uman si instalatiile de alimentare /evacuare.

Documentare:

» Prospectul firmei Reis—Roboter Machinenbau und Elektronik Obernburg, Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei
1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de sudare: dispozitivele de lucru, masa
bipozitionald, robotul industrial, panou de comanda de la distanta a robotului,
ecrane de protectie a operatorului uman gi instalatiile de alimentare /evacuare;
. Schema cinematica a robotului Reis RV 12;
Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
Descrierea functionarii celulei flexibile de sudare.

—
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial;
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial;
2.4. Matricea de transformare omogend °Ts a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de sudare
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de sudare;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
sudare in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de sudare;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de sudare.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de sudare
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de sudare, de manipulare si de transfer din cadrul
celulei flexibile de sudare);
4.2. Tactul celulei flexibile de sudare;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de sudare
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de sudare;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA-15 TEMA DE PROIECT Reis RH 50

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de presare la rece a unor nervuri de
rigidizare, servita de un robot industrial de structura Tz Rz Rz Rx Ry Rz echipat cu un
dispozitiv de prehensiune specific, un post de alimentare cu semifabricate, un post de
presare la rece si postul de containerizare a piesei finite.

Documentare:

» Prospectul firmei Reis—Roboter Machinenbau und Elektronik Obernburg, Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei

1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de presare: postul de alimentare cu
semifabricate, robotul industrial, postul de presare la rece si postul de
containerizare a pieselor finite;
Schema cinematica a robotului Reis RH 50;
Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
Descrierea functionarii celulei flexibile de presare.

—
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial;
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial;
2.4. Matricea de transformare omogend °Ts a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de presare
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de presare;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
presare in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de presare;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de presare.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de presare
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de presare, de manipulare si de transfer din cadrul
celulei flexibile de presare);
4.2. Tactul celulei flexibile de presare;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de presare
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de presare;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA - 16 TEMA DE PROIECT Hitachi M 6100

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de frezare a unor bavuri, servita de
un robot industrial de structura Rz Ry Ry Rx Ry Rz echipat cu un cap de frezare si o masa
bipozitionala echipata cu dispozitive de lucru pentru fixarea piesei de frezat, respectiv un
post de alimentare cu semifabricate si un post de containerizare a pieselor frezate.

Documentare:

» Prospectul firmei HITACHI ROBOTICS prin ROBOT AUTOMATION Rolf Peters
Gmbh Leipzig, Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei

1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de frezare: postul de alimentare cu
semifabricate, robotul industrial, postul de frezare si postul de containerizare a
pieselor frezate;
Schema cinematica a robotului Hitachi Process Roboter M 6100;
Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
Descrierea functionarii celulei flexibile de frezare.
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial,
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial,
2.4. Matricea de transformare omogena T3 a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de frezare
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de frezare;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
frezare in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de frezare;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de frezare.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de frezare
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de frezare, de manipulare si de transfer din cadrul
celulei flexibile de frezare);
4.2. Tactul celulei flexibile de frezare;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de frezare
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de frezare;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA - 17 TEMA DE PROIECT SONY SRX-4CH

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de montaj, servita de un robot
industrial de structurd Rz Rz Rz Tz, echipat cu o camera de luat vederi si o surubelnita
automata, un alimentator de suruburi, 0 masa in coordonate XY si dispozitivele de lucru
pentru fixarea pieselor, respectiv un post de alimentare cu semifabricate si un post de
depozitare a pieselor finite.

Documentare:

» Prospectul firmei SONY EUROPA GmbH Fellbach, Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei

1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de montaj: postul de alimentare cu
semifabricate, robotul industrial echipat cu o camera de luat vederi si o surubelnita
automata, un alimentator de suruburi, postul de montaj format dintr-o masa in
coordonate XY si dispozitivele de lucru pentru fixarea pieselor si postul de
depozitare a pieselor finite;

1.2. Schema cinematica a robotului SONY SRX-4CH,;

1.3. Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,

1.4. Descrierea functionarii celulei flexibile de montaj.

2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial,
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial,
2.4. Matricea de transformare omogena T3 a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de montaj
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de montaj;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
montaj in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de montaj;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de monta;j.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de montaj
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de insurubare, de manipulare si de transfer din
cadrul celulei flexibile de montaj);
4.2. Tactul celulei flexibile de montaj;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de montaj
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de montaj;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA-18 TEMA DE PROIECT S-10 Arc Mate Sr.

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de sudare compusa dintr-un robot
industrial de structurda Rz Ry Ry Rx Ry Rz, o masa bipozitionala, doua dispozitive de lucru
montate pe masa bipozitionala, panou de comanda de la distanta a robotului, ecrane de
protectie a operatorului uman si instalatiile de alimentare /evacuare.

Documentare:

» Prospectul firmei GMF Fanuc Robotics, Minchen, Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei

1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de sudare: dispozitivele de lucru, masa
bipozitionald, robotul industrial, panou de comanda de la distanta a robotului,
ecrane de protectie a operatorului uman gi instalatiile de alimentare /evacuare;
Schema cinematica a robotului S-10 Arc Mate Sr.;
Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
Descrierea functionarii celulei flexibile de sudare.

—
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial;
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial;
2.4. Matricea de transformare omogend °Ts a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de sudare
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de sudare;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
sudare in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de sudare;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de sudare.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de sudare
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de sudare, de manipulare si de transfer din cadrul
celulei flexibile de sudare);
4.2. Tactul celulei flexibile de sudare;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de sudare
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de sudare;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA-19 TEMA DE PROIECT MANTEC Modell 3

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de aschiere compusa dintr-un robot
industrial de structurd Rz Tz Tx Rx Ry, un strung, o masina de frezat si o instalatie de
alimentare /evacuare. Robotul preia semifabricate de tip disc din instalatia de alimentare i
dupa ce alimenteaza masinile unelte livreaza piesa finita instalatiei de evacuare.

Documentare:

» Prospectul firmei MANTEC Farth, Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei
1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de aschiere: strungul, masina de
frezat, robotul industrial si instalatiile de alimentare /evacuare;
1.2. Schema cinematica al robotului industrial Mantec Modell 3;
1.3. Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
1.4. Descrierea functionarii celulei flexibile de agchiere.

2. Modelarea CAD in 3D a manipulatorului
2.1. Modelul 3D al robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct al robotului industrial;
2.3. Modelul geometric invers al robotului industrial;
2.4. Matricea de transformare omogena T3 a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de aschiere
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de agchiere;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
aschiere in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de aschiere;
3.4. Matricile de cuplare ale componentelor celulei flexibile de aschiere.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de agchiere
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de strunjire, de frezare, de manipulare si de
transfer din cadrul celulei flexibile de aschiere;
4.2. Tactul celulei de fabricatie flexibile;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de aschiere
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de aschiere;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de manipulator programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final robotului
industrial.



RA —-20 TEMA DE PROIECT Reis RH 12

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de montaj a unui rulment in alezajul
unui capac, servita de un robot industrial de structura Tz Rz Rz Rx Ry Rz echipat cu un
dispozitiv de prehensiune dublu, o masa rotativa de montaj cu 6 posturi de lucru, un post
de alimentare cu semifabricate si postul de evacuare a piesei finite.

Documentare:

» Prospectul firmei Reis—Roboter Machinenbau und Elektronik Obernburg, Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei

1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de montaj: postul de alimentare cu
semifabricate, robotul industrial, postul de montaj si postul de containerizare a
pieselor finite;
Schema cinematica a robotului Reis RH 15;
Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
Descrierea functionarii celulei flexibile de montaj.

—
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial;
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial;
2.4. Matricea de transformare omogend °Ts a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de montaj
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de montayj;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
montaj in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de montaj;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de montaj.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de montaj
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de presare a rulmentului, de manipulare si de
transfer din cadrul celulei flexibile de montaj;
4.2. Tactul celulei flexibile de montaj;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de montaj
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de montaj;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului
industrial.



RA - 21 TEMA DE PROIECT S-420

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de sudare, ca parte componenta
dintr-o linie flexibila de montaj a caroseriilor de automobile, compusa dintr-un robot
industrial de structura Rz Ry Ry Rx Ry Rz purtand un cap de sudare in puncte, un sistem
de transfer al caroseriilor (banda de transfer sau robocar) si un senzor de prezenta obiect.

Documentare:

» Prospectul firmei GMFanuc Robotics, Minchen, Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei

1.1. Prezentarea componentelor celule flexibile de sudare a caroseriilor de automobile:
robotul industrial si sistemul de transfer al caroseriilor (banda de transfer sau
robocar);
Schema cinematica a robotului S-420;
Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
Descrierea functionarii celulei flexibile de sudare a caroseriilor.

—
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial S - 420;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial;
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial;
2.4. Matricea de transformare omogend °Ts a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de sudare a caroseriilor
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de sudare a caroseriilor;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
sudare a caroseriilor in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de sudare a caroseriilor;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de sudare a caroseriilor.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de sudare a caroseriilor
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de sudare in puncte, de manipulare si de transfer
din cadrul celulei flexibile de sudare a caroseriilor;
4.2. Tactul celulei flexibile de sudare a caroseriilor;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de sudare a caroseriilor
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de sudare a caroseriilor;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA - 22 TEMA DE PROIECT S-500

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de montaj - etansarea caroseriilor
de automobile compusa dintr-un robot industrial de structura Rz Ry Ry Rx Ry Rz, un
sistem de alimentare a pistolului cu solutie de etansare, un sistem de transfer al
caroseriilor (banda de transfer sau robocar) si un senzor de prezenta obiect.

Documentare:

» Prospectul firmei GMFanuc Robotics, Minchen, Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei

1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de montaj - etansarea caroseriilor de
automobile: sistemul de alimentare cu solutie de etangare, robotul industrial si
sistemul de transfer al caroseriilor (banda de transfer sau robocar);
Schema cinematica a robotului S-500;
Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
Descrierea functionarii celulei flexibile de montaj - etangarea caroseriilor.

—
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial S - 500;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial;
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial;
2.4. Matricea de transformare omogend °Ts a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de montaj - etansarea caroseriilor
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de montaj - etangarea caroseriilor;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
montaj - etangarea caroseriilor in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de montaj - etansarea caroseriilor;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de montaj - etansarea
caroseriilor.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de montaj - etangarea caroseriilor
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de etansare, de manipulare si de transfer din
cadrul celulei flexibile de montaj - etansarea caroseriilor);
4.2. Tactul celulei flexibile de montaj - etansarea caroseriilor;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de montaj - etansarea caroseriilor
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de montaj - etansarea caroseriilor;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA -23 TEMA DE PROIECT S-700

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de paletizare compusa dintr-un
robot industrial de structura Rz Ry Ry Rx Ry Rz purtand un dispozitiv de prehensiune cu
vid, un post de alimentare a produselor supuse paletizarii, un post de paletizare propiu-zis
si un sistem de alimentare /evacuare a paletelor.

Documentare:

» Prospectul firmei GMFanuc Robotics, Minchen, Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei

1.1. Prezentarea componentelor celule flexibile de paletizare: postul de alimentare a
produselor supuse paletizarii, robotul industrial, postul de paletizare propriu-zis si
sistemul de transfer al caroseriilor (banda de transfer sau robocar);
Schema cinematica a robotului S-700;
Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
Descrierea functionarii celulei flexibile de paletizare.

—
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial S - 700;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial;
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial;
2.4. Matricea de transformare omogenda °Ts a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de paletizare
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de paletizare;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
paletizare in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de paletizare;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de paletizare.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de paletizare
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de manipulare si de transfer din cadrul celulei
flexibile de paletizare;
4.2. Tactul celulei flexibile de paletizare;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de paletizare
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de paletizare;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA —-24 TEMA DE PROIECT Hitachi MR 6060

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de gaurire, servita de un robot
industrial de structura Rz Ry Ry Rx Ry Rz echipat cu un cap de gaurire si 0 masa
bipozitionala echipata cu dispozitive de lucru pentru fixarea piesei de gaurit, respectiv un
post de alimentare cu semifabricate si un post de containerizare a pieselor gaurite.

Documentare:

» Prospectul firmei HITACHI ROBOTICS prin ROBOT AUTOMATION Rolf Peters
Gmbh Leipzig, Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei

1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de gaurire: postul de alimentare cu
semifabricate, robotul industrial, postul de frezare si postul de containerizare a
pieselor frezate;
Schema cinematica a robotului Hitachi MR 6060;
Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
Descrierea functionarii celulei flexibile de gaurire.
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial,
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial,
2.4. Matricea de transformare omogena T3 a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de gaurire
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de gaurire;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
gaurire in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de gaurire;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de gaurire.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de gaurire
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de gaurire, de manipulare si de transfer din cadrul
celulei flexibile de gaurire);
4.2. Tactul celulei flexibile de gaurire;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de gaurire
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de gaurire;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA —-25 TEMA DE PROIECT Hitachi MR 6300

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de slefuire, servita de un robot
industrial de structura Rz Ry Ry Rx Ry Rz echipat cu un cap de slefuit si o masa
bipozitionala echipata cu dispozitive de lucru pentru fixarea piesei de slefuit, respectiv un
post de alimentare cu semifabricate si un post de containerizare a pieselor slefuite.

Documentare:

» Prospectul firmei HITACHI ROBOTICS prin ROBOT AUTOMATION Rolf Peters
Gmbh Leipzig, Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei

1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de slefuire: postul de alimentare cu
semifabricate, robotul industrial, postul de slefuire si postul de containerizare a
pieselor frezate;
Schema cinematica a robotului Hitachi MR 6300;
Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
Descrierea functionarii celulei flexibile de slefuire.
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial,
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial,
2.4. Matricea de transformare omogena T3 a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de slefuire
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de slefuire;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
slefuire in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de slefuire;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de slefuire.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de slefuire
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de slefuire, de manipulare si de transfer din cadrul
celulei flexibile de slefuire);
4.2. Tactul celulei flexibile de slefuire;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de slefuire
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de slefuire;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA — 26 TEMA DE PROIECT MaK IR-L 400-6

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de sudare compusa dintr-un robot
industrial de structurda Rz Ry Ry Rx Ry Rz, o masa bipozitionala, doua dispozitive de lucru
montate pe masa bipozitionala, panou de comanda de la distanta a robotului, ecrane de
protectie a operatorului uman si instalatiile de alimentare /evacuare.

Documentare:

» Prospectul firmei KRUPP MaK Maschinenbau GmbH Kiel, Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei
1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de sudare: dispozitivele de lucru, masa
bipozitionald, robotul industrial, panou de comanda de la distanta a robotului,
ecrane de protectie a operatorului uman gi instalatiile de alimentare /evacuare;
. Schema cinematica a robotului industrial MaK IR — L 400/6;
Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
Descrierea functionarii celulei flexibile de sudare.
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial;
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial;
2.4. Matricea de transformare omogend °Ts a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de sudare
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de sudare;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
sudare in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de sudare;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de sudare.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de sudare
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de sudare, de manipulare si de transfer din cadrul
celulei flexibile de sudare);
4.2. Tactul celulei flexibile de sudare;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de sudare
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de sudare;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA - 27 TEMA DE PROIECT MaK IR-PL38

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile destinata aplicarii de adeziv pe
unele componente ale caroseriei unui autoturism, celula compusa dintr-un robot industrial
de structura Tx Ty Tz Rz Ry Rx, un post de alimentare cu componente de caroserie, un
post de lucru de aplicare a adezivului in zona de lipire, un post de evacuare a
componentei pregatite pentru lipire si dispozitivul de pregatire si injectare a adezivului.

Documentare:

» Prospectul firmei KRUPP MaK Maschinenbau GmbH Kiel, Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei

1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de aplicare a adezivului: dispozitivele de
lucru, robotul industrial, panou de comanda de la distanta a robotului, dispozitivul de
pregatire si injectare a adezivului si instalatiile de alimentare /evacuare;
Schema cinematica a robotului industrial MaK IR — PL38;
Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
Descrierea functionarii celulei flexibile de aplicare a adezivului.
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial,
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial,
2.4. Matricea de transformare omogena T3 a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de sudare
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de aplicare a adezivului;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
aplicare a adezivului in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de aplicare a adezivului;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de aplicare a adezivului.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de aplicare a adezivului
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de alimentare, de aplicare a adezivului si de
transfer din cadrul celulei flexibile de aplicare a adezivului);
4.2. Tactul celulei flexibile de aplicare a adezivului;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de aplicare a adezivului
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de aplicare a adezivului;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA - 28 TEMA DE PROIECT Hybrid Roboter Typ G

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de sudare compusa dintr-un robot
industrial de structurda Rz Ry Ry Rx Rz Ry, o masa bipozitionala, doua dispozitive de lucru
montate pe masa bipozitionala, panou de comanda de la distanta a robotului, ecrane de
protectie a operatorului uman si instalatiile de alimentare /evacuare.

Documentare:

» Prospectul firmei POSITEK Positionier- und Robotertechnik GmbH Netphen,
Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei

1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de sudare: dispozitivele de lucru, masa
bipozitionald, robotul industrial, panou de comanda de la distanta a robotului,
ecrane de protectie a operatorului uman si instalatiile de alimentare /evacuare;
Schema cinematica a robotului Hybrid Roboter Typ G;
Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
Descrierea functionarii celulei flexibile de sudare.
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial,
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial,
2.4. Matricea de transformare omogena T3 a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de sudare
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de sudare;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
sudare in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de sudare;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de sudare.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de sudare
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de sudare, de manipulare si de transfer din cadrul
celulei flexibile de sudare);
4.2. Tactul celulei flexibile de sudare;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de sudare
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de sudare;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA - 30 TEMA DE PROIECT KUKA IR 163 30

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de taiere cu jet de apa, compusa
dintr-o instalatie de alimentare, un dispozitiv de pozitionare a piesei de taiat, un robot
industrial de structura Tx Rz Ry Ry Rx Ry Rz echipat cu un dispozitiv de taiere cu jet de
apa.

Documentare:

» Prospectul firmei KUKA — Schweissanlagen und Roboter GmbH, Augsburg,
Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei

1.1. Prezentarea componentelor celule flexibile de taiere cu jet de apa: instalatie de
alimentare, un dispozitiv de pozitionare a piesei de taiat, un robot industrial echipat
cu un dispozitiv de taiere cu jet de ap3;
Schema cinematica a robotului KUKA IR 163 30;
Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
Descrierea functionarii celule flexibile de taiere cu jet de apa.
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial;
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial;
2.4. Matricea de transformare omogend °Ts a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celule flexibile de taiere cu jet de apa
3.1. Functiile componentelor celule flexibile de taiere cu jet de apa;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in celule flexibile de taiere cu
jet de apa in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celule flexibile de taiere cu jet de ap3;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celule flexibile de taiere cu jet de apa.

4. Ciclograma de functionare a celule flexibile de taiere cu jet de apa
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpul de injectare, de manipulare si de transfer din
cadrul celule flexibile de taiere cu jet de apa);
4.2. Tactul celule flexibile de taiere cu jet de ap3;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celule flexibile de taiere cu jet de apa
5.1. Modelarea CAD in 3D a celule flexibile de taiere cu jet de apa;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA - 30 TEMA DE PROIECT KUKA IR 203

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de sudat in puncte, compusa dintr-
un dispozitiv de pozitionare a pieselor de sudat, un robot industrial de structura Tx Rz Ry
Ry Rx Rz prevazut cu un dispozitiv de sudat in puncte.

Documentare:

» Prospectul firmei KUKA — Schweissanlagen und Roboter GmbH, Augsburg,
Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei
1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de sudat in puncte: dispozitivul de
pozitionat piesele de sudat in puncte si robotul industrial;
1.2. Schema cinematica a robotului KUKA IR 203;
1.3. Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
1.4. Descrierea functionarii celulei flexibile de sudat in puncte.

2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial;
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial;
2.4. Matricea de transformare omogend °Ts a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de sudat in puncte
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de sudat in puncte;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
sudat in puncte in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de sudat in puncte;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de sudat in puncte.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de sudat in puncte
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpul de injectare, de manipulare si de transfer din
cadrul celulei flexibile de sudat in puncte);
4.2. Tactul celulei flexibile de sudat in puncte;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de sudat in puncte
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de sudat in puncte;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA — 31 TEMA DE PROIECT KUKA IR 363_15

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de paletizare in industrie servita de
un robot industrial de structura Rz Ry Ry Rx Ry Rz, un post de alimentare a produselor
supuse paletizarii, un post de control, un post de paletizare propriu-zis, dispozitiv de
prehensiune cu vid si un dispozitiv de rigidizare a obiectelor paletizate.

Documentare:

» Prospectul firmei KUKA — Schweissanlagen und Roboter GmbH, Augsburg,
Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei

1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de paletizare: postul de alimentare,
postul de control, postul de paletizare, robotul industrial echipat cu un dispoyitiv de
prehensiune ci vid si dispozitivul de rigidizare a obiectelor paletizate;
Schema cinematica a robotului KUKA IR 363 _15;
Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
Descrierea functionarii celulei flexibile de paletizare.
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial,
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial,
2.4. Matricea de transformare omogena T3 a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de paletizare
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de paletizare;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
paletizare in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de paletizare;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de paletizare.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de paletizare
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de manipulare si de transfer din cadrul celulei
flexibile de paletizare);
4.2. Tactul celulei flexibile de paletizare;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de paletizare
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de paletizare;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA —32 TEMA DE PROIECT Reis RH 15

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de presare la rece a unor piese din
tabla, servita de un robot industrial de structurda Tz Rz Rz Rx Ry Rz echipat cu un
dispozitiv de prehensiune specific, un post de alimentare cu semifabricate, un post de
presare la rece si postul de containerizare a piesei finite.

Documentare:

» Prospectul firmei Reis—Roboter Machinenbau und Elektronik Obernburg, Germania

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei

1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de presare: postul de alimentare cu
semifabricate, robotul industrial, postul de presare la rece si postul de
containerizare a pieselor finite;
Schema cinematica a robotului Reis RH 15;
Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
Descrierea functionarii celulei flexibile de presare.
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2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial;
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial;
2.4. Matricea de transformare omogend °Ts a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de presare
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de presare;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
presare in 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de presare;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de presare.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de presare
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de presare, de manipulare si de transfer din cadrul
celulei flexibile de presare);
4.2. Tactul celulei flexibile de presare;
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de presare
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de presare;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.



RA -33 TEMA DE PROIECT Gaiotto Robot 50.8 C8

Sa se elaboreze proiectul tehnic al unei celule flexibile de vopsire compusa dintr-un robot
industrial de structura Rz Ry Ry Rx Rz Ry, un sistem de alimentare a pistolului de vopsire
cu vopsea, un sistem de transfer al pieselor de tip conveier si un senzor de prezenta
obiect.

Documentare:

» Prospectul firmei Gebruder Netzsch Maschinen- und Anlagenbau Gmbh,
Selb/Bayern, Germania.

ETAPELE PROIECTULUI

1. Descrierea aplicatiei
1.1. Prezentarea componentelor celulei flexibile de vopsire: sistemul de alimentare cu
vopsea, robotul industrial si sistemul de transfer al pieselor de tip conveier;
1.2. Schema cinematica a robotului Gaiotto Robot 50.8 C8;
1.3. Caracteristicile tehnice, constructive si functionale, ale componentelor,
1.4. Descrierea functionarii celulei flexibile de vopsire.

2. Modelarea CAD in 3D a robotului industrial
2.1. Modelul 3D a robotului industrial;
2.2. Modelul geometric direct a robotului industrial;
2.3. Modelul geometric invers a robotului industrial;
2.4. Matricea de transformare omogend °Ts a robotului industrial.

3. Schema de amplasare a componentelor celulei flexibile de vopsire
3.1. Functiile componentelor celulei flexibile de vopsire;
3.2. Elaborarea schemei de amplasare a componentelor in cadrul celulei flexibile de
vopsire Tn 2 — 3 vederi (studiu de solutii);
3.3. Matricea de structura a celulei flexibile de vopsire;
3.4. Matricele de cuplare ale componentelor celulei flexibile de vopsire.

4. Ciclograma de functionare a celulei flexibile de vopsire
4.1. Ciclul aferent unei piese (timpii de vopsire, de manipulare si de transfer din cadrul
celulei flexibile de vopsire);
4.2. Tactul celulei flexibile de vopsire
4.3. Conditiile de interblocare.

5. Simularea sarcini de lucru a celulei flexibile de vopsire
5.1. Modelarea CAD in 3D a celulei flexibile de vopsire;
5.2. Transformarea modelului geometric 3D in model de robot programabil prin
specificarea datelor referitoare la elementele, axele si efectorul final al robotului.
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