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NOTA DE PREZENTARE

Acest curriculum se aplicd pentru calificarea profesionala OPERATOR LA ROBOTI
INDUSTRIALI corespunzatoare domeniului de pregatire profesionala Electronica automatizari:

Curriculumul a fost elaborat pe baza standardului de pregatire profesionala (SPP) aferent calificarii
sus mentionate.

Nivelul de calificare conform Cadrului national al calificarilor — 3

Corelarea dintre unititile de rezultate ale invatarii si module:

Unitatea de rezultate ale invatarii
Denumire modul
tehnice generale (URI)

URI'7. Exploatarea robotilor industriali MODUL I. Exploatarea robotilor industriali

URI 8. Monitorizarea si intretinerea robotilor

) s MODUL II. Monitorizarea si intretinerea
industriali > ’

robotilor industriali

URI 9. Programarea robotului industrial MODUL III. Programarea robotului

industrial
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PLAN DE INVATAMANT
ClasaaXla
invitimant profesional
Aria curriculara Tehnologii

Calificarea profesionala: OPERATOR LA ROBOTI INDUSTRIALI
Domeniul de pregatire profesionala: ELECTRONICA AUTOMATIZARI

Pregitire practici!
Modulul I. Exploatarea robotilor industriali

Total ore/an: 270
din care: Laborator tehnologic: 108
Instruire practica: 162

Modulul II. Monitorizarea si intretinerea robotilor industriali

Total ore/an: 189
din care: Laborator tehnologic: 108
Instruire practica: 81

Modulul III. Programarea robotului industrial

Total ore/an: 108
din care: Laborator tehnologic: 27
Instruire practica: 81

Total ore/an =21 ore/sapt x 27 saptaméani = 567 ore/an

Stagiu de pregitire practici? — Curriculum in dezvoltare locali

Modul IV.*

Total ore/an = 10 sapt. x S zile x 6 ore /zi = 300 ore/an
TOTAL GENERAL 867 ore/an

Nota:

1. Pregatirea practica poate fi organizatd atat in unitatea de Invatdmant cit si la operatorul
economic/institutia publicd partenera

2. Stagiul de pregédtire practica se desfdasoara la operatorul economic/institutia publicd partenera.
Conditiile in care stagiul de practica se desfdsoarda in unitatea de invdtdmant, sunt stabilite prin
metodologia de organizare si functionare a invatamantului profesional.

* Denumirea si continutul modulului/modulelor vor fi stabilite de catre unitatea de invatamant in
parteneriat cu operatorul economic/institutia publica partenera, cu avizul inspectoratului scolar.
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MODUL I. Exploatarea robotilor industriali

Nota introductiva

Modulul ,,Exploatarea robotilor industriali”, componentd a ofertei educationale curriculare
pentru calificarea profesionald Operator la roboti industriali, domeniul de pregatire profesionala
Electronica automatizari face parte din pregatirea practicd aferentd clasei a XlI-a, Tnvatamant
profesional.

Modulul are alocat un numar de 270 ore/an, conform planului de invatdmant, din care:

. 108 ore/an - Laborator tehnologic

. 162 ore/an — Instruire practica
Modulul ,,Exploatarea robotilor industriali”este centrat pe rezultate ale invatarii si vizeaza
dobandirea de cunostinte, abilitéti si atitudini necesare practicdrii/angajdrii pe piata muncii in una din
ocupatiile specificate in SPP-ul corespunzator calificarii profesionale de nivel 3, Operator la roboti
industriali, din domeniul Electronica automatizari, sau in continuarea pregatirii intr-o calificare de
nivel superior.

Structura modul

Corelarea dintre rezultatele invatarii din SPP si continuturile invatarii

URI 7. Exploatarea robotilor industriali

Continuturile invatarii
Rezultate ale invatarii (codificate
conform SPP)

Cunostinte Abilitati Atitudini

71.1. 7.1 73.1 Structura general?'l a unui sistelp de ac;ionar.e
Schema bloc a unui sistem de actionare (electric,
7.1.4 7.2.2. 7.3.2 pneumatic sau mixt)
715 7.2.10. 73.4. Aparate electrice Fiin schemele de actionare
(aparate de protectie, aparate de conectare,
7.2.11. 7.3.7 aparate de semnalizare )
7.2.12. 7.3.8 - clasificare
7113, 73,9, - para@etru nominali
- functionare
- utilizare

Sisteme de actionare electrice

- particularitati, avantaje si dezavantaje

- scheme de actionare electrica (semne
conventionale, simboluri specifice pentru
componente electrice)

- elementele principale ale unui sistem de
actionare electric

Sisteme de actionare pneumatice

- particularitati, avantaje si dezavantaje

Calificarea profesionala: Operator la roboti industriali
Domeniul de pregatire profesionala: Electronicd automatizari



- echipamente pneumatice ( motoare pneumatice,
grupul de pregatire a aerului, distribuitoare,
drose, supape, aparate pneumatice speciale)

- scheme de actionare pneumaica (semne
conventionale, simboluri specifice pentru
componente pneumatice si ciclograma de
miscare)

Sisteme de actionare mixte:

- particularitati, avantaje si dezavantaje

- scheme de actionare pneumaica asistata
hidraulic

- scheme de actionare electro-hidraulica

- echipamente elctrohidrailice (motoare
hidraulice, distribuitoare , supape, aparate
hidarulice speciale)

Particularitatile si caracteristicile specifice ale
sistemelor de actionare pentru roboti
Cataloage de produse electrice, pneumatice si
hidraulice fabricate in tard sau in straindtate
Norme de sanitate si securitate in munca, de
protectie a mediului specifice robotilor
industriali

7.1.2
7.1.3
7.1.4
7.1.5

7.2.3.
7.2.4
7.2.5.
7.2.6.
7.2.7.
7.2.8.
7.2.9.
7.2.10.
7.2.11.
7.2.12.
7.2.13.
7.2.14.
7.2.15.

7.3.3
7.3.4.
7.3.5
7.3.6
7.3.7
7.3.8
7.3.9.
7.3.10.
7.3.11.

Accesorii ale robotilor industriali
Clasificarea accesoriilor pentru roboti dupa:
- rolul lui in procesul tehnologic

- functia Indeplinitd in procesul tehnologic
- elementele constructive

- marimile nominale

- principiul de functionare

Montarea si demontarea a accesoriilor in
conformitate cu documentatia tehnologica:
- operatii de montare a accesoriilor robotilor
industriali
- operatii de executare a conexiunilor intre
accesorii i robotul indistrial
- SDV-uri, aparate si echipamente folosite la

montarea si demontarea accesoriilor
- documentatii tehnologice

Utilizarea accesoriilor robotilor industriali in
conformitate cu documentatia tehnologica:
- reprezentarile si simbolizdrile standardizate

utilizate la accesortii si roboti industriali

- documentatia de lucru

- tehnici de reglare, de corectie a
parametrilor specifici

- depistarea si remedierea defectelor usoare
constatate
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- echipamente de protectie
- manualul de Intretinere si service al
robotilor industriali

Norme de sanatate si securitate in munca, de
protectiec a mediului specifice robotilor
industriali

e Lista minima de resurse materiale (echipamente, unelte si instrumente, machete, materii
prime si materiale, documentatii tehnice, economice, juridice etc.) necesare dobandirii
rezultatelor invatarii (existente in scoala sau la operatorul economic):

» Accesorii ale robotilor industriali (grippere si scule)

» Standuri educationale destinate studiului experimental al robotilor industriali

» Elemente componente ale robotilor industriali

» Tabla interactiva

» Auxiliare curriculare (materiale de predare/ fise de documentare, materiale de invatare/ fise
de lucru, materiale de evaluare), planse didactice, reviste de specialitate, documentatia
lucrarilor practice (suport teoretic al lucrarii, activitati de invatare, barem de evaluare, carti
tehnice, dictionare de termeni tehnici, normative specifice, fise individuale de instructaj de
SSM si PSI, standarde tehnice), standarde de evaluare, etc

» Aparate de masura si control

» Sisteme de schimbare a gripper-elor si sculelor

» Echipamente de protectie

» Softuri educationale specifice operatorilor economici parteneri instruire practica, pentru

simularea functionadrii robotilor industriali

» Sugestii metodologice

Continuturile modulului ,,Exploatarea robotilor industriali” trebuie sa fie abordate intr-o maniera
integratd, corelata cu particularitatile si cu nivelul inifial de pregétire al elevilor.

Aceastd sectiune are rolul de a va orienta asupra modalitatilor de dezvoltare a rezultatelor invatarii,
prin intermediul continuturilor recomandate si avand in vedere cunostinte, abilitati si atitudini pe care
le presupune unitatea de rezultate ale invatarii.

Fiecare elev are un stil de Invatare propriu. Pe de altd parte, complexitatea situatiilor de viata ale
omului modern reclama o adaptare continud a stilului propriu la cerintele sarcinii de lucru. Cu alte
cuvinte, mediul concret in care va lucra il va pune in situatia de a analiza informatiile si de a actiona
in consecintd, folosind atat senzorii vizuali cat si capacitdtile motorii si intelectuale. Din aceste
considerente, activitatile de invatare trebuie sa raspunda unor stiluri variate de invatare, in care sa se
regdseascd fiecare elev si care sa contribuie la extinderea abilitdtilor individuale de a relationa cu
,,Jumea reala”.

Pregatirea, se recomanda a se desfdsura in laboratoare/ cabinete de specialitate din unitatea de
invatamant, dotate conform recomandarilor mentionate mai sus, sub coordonarea profesorului de
specialitate.

Pentru formarea competentelor cheie trebuie utilizate activitdfi de invatare prin care elevii sa-si
dezvolte abilitatile de lucru in echipa, de comunicare, asumarea initiativei in rezolvarea unor
probleme, etc.

Pentru modulul ,,Exploatarea robotilor industriali”, se recomanda ca, pe langd metodele de
invatamant clasice, sa se utilizeze, cu preponderentd, metode specifice invatarii centrate pe elev, ca
de exemplu: harta conceptuald, cubul, peer learning — metoda grupurilor de experti, concasarea
(SCAMPER), studiul de caz, organizatorul grafic (diagrama Venn), etc.
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Pentru dobandirea rezultatelor invatirii aferente modulului ,,Exploatarea robotilor
industriali”, propunem urmatoarea lista orientativa cu exemple de activitati de laborator / practice.
Lista va fi completata/ adaptata in functie de resursele disponibile in scoala si/sau la agentul economic
partener.

1. Selectarea si justificarea alegerii accesoriului optim pentru o operatia de sudura, pe baza cerintelor
tehnologice si a parametrilor nominali ai accesoriilor.

2. Selectarea si justificarea alegerii accesoriului optim pentru o operatia de vopsire, pe baza cerintelor
tehnologice si a parametrilor nominali ai accesoriilor.

3. Selectarea si justificarea alegerii accesoriului optim pentru o operatia de paletizare, pe baza
cerintelor tehnologice si a parametrilor nominali ai accesoriilor.

4. Citirea si interpretarea datelor nominale inscrise pe placuta de identificare a unui accesoriu.
Montarea unui efector final (gripper) pe robotul industrial conform documentatiei tehnologice.
Demontarea unui efector final de pe robotul industrial si depozitarea corecta a acestuia.

Montarea unui sistem cu vacuum (ventuza + suport) .

Montarea unui accesoriu cu pozitionare/orientare reglabila.

9. Alinierea accesoriului pe axa flansei (centrari, distantiere).

Sl A

10. Montarea unui senzor de fortd/cuplu pe incheietura robotului industrial conform documentatiei
tehnice.

11. Realizarea conexiunilor pneumatice dintre accesoriul robotului industrial si sursa de aer
comprimat.

12. Montarea si demontarea unui sistem de schimbare rapida a accesoriilor pe robotul industrial.

13. Montarea si fixarea traseelor (cabluri/furtunuri) pe brat/suport.

14. Realizarea conexiunilor electrice dintre accesoriul robotului industrial si controllerul acestuia.
15. Realizarea conexiunilor de comunicatie (IO-Link, fieldbus) dintre accesoriu si sistemul de
comanda al robotului.

16. Verificarea corectitudinii montarii unui accesoriu pe robotul industrial inainte de punerea in
functiune.

In continuare, prezentdm un exemplu de activitate de invatare: utilizarea Metodei grupurilor de
experti pentru invatarea criteriilor de clasificare a accesoriilor robotilor industriali:

Rezultate ale invatarii vizate, conform standardului de pregdtire profesionald

Cunostinte:

7.1.2 Accesorii ale robotilor industriali :clasificare, montare, utilizare.

Abilitati:

7.2.3. Selectarea accesoriilor robotului industrial in functie de procesul tehnologic.

Atitudini:

7.3.2 Asumarea 1n cadrul echipei de la locul de munca a responsabilitdtii pentru sarcina de lucru
primita.

7.3.3 Asumarea initiativei in rezolvarea unor probleme specifice locului de munca si corespunzatoare
nivelului de pregatire.
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Obiectiv:
+« Sa identifice accesoriile robotilor industriali in functie de criteriul de clasificare.

Tipul activitatii : Metoda grupurilor de experti
Organizarea clasei: 5 grupe
Timp: 50 minute

Activitatea se va desfasura cu cinci echipe de lucru.

1. Fiecare grupa va trebui sa completeze tabelul de mai jos (Tabelul 1.), pentru un principiu de
functionare, conform repartitiei realizate de catre profesor. Pentru aceastd sarcind elevii vor
avea la dispozitie 15 minute.

2. Dupa terminarea sarcinii de lucru, fiecare elev a devenit ,,expert” in subtema studiata, apoi
grupele se vor reorganiza astfel Incat in fiecare grupa nou formata sa existe cel putin o
persoana din fiecare grupa initiala. Timp de 20 minute ,,expertii” vor impartasi cu colegii din
noua grupa cunostintele acumulate la pasul anterior.

Tabelul 1.

Dupa principiul de functionare | Dupa elemenetele constructive Dupa functia
indeplinita in procesul
tehnologic

1. mecanice

2. cu vacuum

3. magnetice

4. speciale

5. scule

3. Dupa terminarea sarcinilor de lucru, cate un reprezentant al fiecarei grupe va veni la tabla/
flipchart si va completa tabelul, ca in figura de mai jos:
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Tabelul 1. Clasificarea accesoriilor robotilor industriali

Dupa principiul de functionare

Dupa elemenetele constructive

Dupa functia
indeplinita in procesul
tehnologic

6. mecanice

Cu mana mecanica cu 2 degete
paralele

Cu mana mecanica cu 3 degete
paralele

Cu maini mecanice cu 2 sau 3
degete ce executa miscari de
rotatie

Cu maini mecanice cu parghii
articulate

De pozitionare, orientare si
rotire a obiectului apucat

7. cu vacuum

Cu generatoare de vacuum
alimentate la presiune, plus
ventuza

Cu pompe de vacuum, plus
ventuza

De manipulare a pieselor cu
suprafatd neteda (de ex.
sticla)

Pentru piese de forma
geometricd mai complexa

8. magnetice

Cu magnet permanent

Cu electro-magnet

Pentru a manipula piese
plate din material
feromagnetic

9. speciale

Cu carlige

Pentru o prindere de tip
cleste

Cu spatule

Pentru mutarea pieselor pe o
suprafatd plana

Multi- senzor

Pentru un gripper care
poseda capacitati de sesizare
comparabile cu ale unei
maini umane

10. scule

Cu aparat de sudura

Pentru sudare in puncte/cu
prinderea piesei

Pentru sudare cu arc
Pentru sudare/taiere cu
flacara

Cu motoare rotative

Pentru : gaurire, frezare,
polizare, periere

Cu diferite tipurui de

Pentru procesarea unei piese

surubelnite fixate in spatiul de lucru al
robotului

Cu scule speciale pentru diverse actiuni de
asamblare

Cu laser

Pentru prelucrare cu laser

4. Se vor analiza rezultatele si se vor trage concluziile.

5. Activitatea de Invatare poate fi urmatd de coevaluare colegiala.
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Se poate utiliza tabla interactiva, situatie in care fiecare grupa de lucru va avea la dispozitie un
calculator conectat la tabla si la internet.

e Sugestii privind evaluarea

Evaluarea reprezinta partea finald a demersului de proiectare didactica prin care profesorul va masura
eficienta intregului proces instructiv-educativ. Evaluarea determina masura in care elevii au atins
rezultatele invatarii stabilite In standardele de pregatire profesionala.

Se recomanda, ca 1n parcurgerea modulului, sa se utilizeze atat evaluarea de tip formativ, cat si de tip
sumativ, pentru verificarea atingerii rezultatelor invatarii. Elevii vor fi evaluati in ceea ce priveste
atingerea rezultatelor invatarii specificate in cadrul modulului.

Avand in vedere ca promovarea modulului presupune achizitii cognitive si abilitati practice se vor
elabora instrumente de evaluare a ambelor tipuri de achizitii. Combinarea evaluarii rezultatelor intr-
o singura situatie sau scenariu de rezolvare a unei probleme ar fi una dintre solutii. De asemenea,
pentru a realiza o evaluare cat mai corecta si completa, se vor folosi atat metodele traditionale (probe
orale, scrise, practice) cat si cele alternative (proiectul, portofoliul, studiul de caz, observarea
activitatii si comportamentului elevului).

Realizarea instrumentului de evaluare trebuie sa aiba ca punct de pornire o situatie concreta (practica).
Prin raportare cu aceasta se vor identifica cunostintele, abilitatile si atitudinile care trebuie evaluate.

Exemplu:

Se propune un instrument de evaluare integrat pentru tema ,,Sisteme de actionare electrice”, care
vizeaza verificarea nivelului de realizare pentru urmatoarele rezultate ale invdatarii, conform
standardului de pregatire profesionala:

Cunostinte:
7.1.1. Sisteme de actionare (electrice, pneumatice si mixte)- schema bloc.

Abilitati:

7.2.1.1dentificarea sistemelor de actionare necesare functionarii robotilor industriali.
7.2.8.Interpretarea informatiilor cuprinse in documentele si documentatia tehnica / tehnologica.
7.2.10.Aplicarea normelor de sanatate si securitate in munca.

7.2.11.Aplicarea normelor de protectie a mediului cu privire la exploatarea robotilor industriali.
7.2.12.Utilizarea corecta a vocabularului comun si a celui de specialitate.

7.2.13.Interpretarea documentatiei tehnice de specialitate intr-o limba de circulatie internationala.
7.2.14.Utilizarea documentatiei de specialitate in actualizarea permanentd a cunostintelor si
abilitatilor.

7.2.15.Comunicarea/ raportarea rezultatelor activitatilor profesionale desfasurate.

Atitudini:

7.3.8 Respectarea normelor de sdnatate si securitate Tn munca.

7.3.9.Respectarea normelor de protectie a mediului cu privire la functionarea robotilor industriali.
7.3.10.Respectarea termenelor/timpului de realizare a sarcinilor.

7.3.11.Asumarea raspunderii pentru prevenirea si reducerea impactului negativ al activitatii proprii
asupra mediului.
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Obiectiv:

* Identificarea parametrilor nominali ai motoarelor electrice de actionare
Organizare: Elevii vor lucra individual.

Timp alocat: 1 ora

Pe bancul de lucru gasiti diverse placute indicatoare pentru diferite motoare de actionare. Aceleasi
placute le aveti siin fig. 1 (a, b, ..., )
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Fig.1 Placute indicatoare pentru diverse motoare de actionare
Sarcini de lucru

1. Identificati parametrii nominali pentru fiecare motor.

2. Scrieti relatiile de calcul pentru randamentul nominal si rezistenta indusului

3.Determinati randamentul nominal si rezistenta indusului utilizdnd relatiile de calcul
corespunzatoare.

4. Organizati informatiile citite (de pe placute) si datele calculate in tabelul de mai jos.

5. Explicati modul de obtinere a datelor trecute in tabel, identificAnd parametrii nominali pentru o
placutd indicatoare aflatd pe unul din motoarele aflate in laborator.

Rezultate obtinute:

Nr. Pn Un In nn Uex Iex nn Ra Clasa | Tempe
Crt. [KW] | [V] [A] [rot/ [V] [A] [%] Q] de ratura
min| izolatie | de
lucru
a
b
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Criterii si indicatori de realizare si ponderea acestora:

Nr. | Criterii de realizare si
crt. | ponderea acestora

Indicatorii de realizare si ponderea acestora

Primirea si|25% | Pertinenta analizei, solutiei de rezolvare | 30%
planificarea sarcinii propuse
de lucru Identificarea parametrilor nominali care | 35%

trebuie determinati
Respectarea normelor de protectie a|35%
mediului, normativelor, regulilor de sanatate
si securitate a muncii

Realizarea sarcinii de | 60% | Identificarea parametrilor nominali din 20%
lucru placutele indicatoare ale motoarelor de
actionare
Scrierea relatiilor de calcul pentru 20%
randamentul nominal si rezistenta indusului
Determinarea randamentului nominal si a 30%

rezistentei indusului pentru fiecare placuta
indicatoare, utilizdnd relatiile de calcul
corespunzatore

Inscrierea informatiilor citite (de pe placute) |30%
st datele calculate in tabel.

Prezentarea si| 15% | Argumentarea etapelor de realizare a sarcinii | 35%
promovarea sarcinii de lucru
realizate Analiza si interpretarea rezultatelor 35%

Utilizarea corecta a terminologiei de|30%
specialitate
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MODUL II. Monitorizarea si intretinerea robotilor industriali
NOTA INTRODUCTIVA

Modulul ,,Monitorizarea si intretinerea robotilor industriali”, componentd a ofertei educationale
(curriculare) pentru calificarea profesionala Operator la roboti industriali, din domeniul de pregatire
profesionald Electronicd automatizari, face parte din pregitirea practicd aferenta clasei a XlI-a,
invatdmant profesional.
Modulul are alocat un numarul de 189 ore/an, conform planului de Invatimant, din care:

= 108 ore/an — laborator tehnologic

= 81 ore/an — instruire practica

Modulul ,,Monitorizarea si intretinerea robotilor industriali” este centrat pe rezultate ale Invatarii
si vizeazad dobandirea de cunostinte, abilitati si atitudini necesare angajarii pe piata muncii in una din
ocupatiile specificate in SPP-urile corespunzatoare calificarii profesionale de nivel 3 Operator la
roboti industriali, din domeniul de pregatire profesionald Electronica automatizari, sau continuarea
pregatirii Intr-o calificare de nivel superior.

Structura modul

Corelarea dintre rezultatele invatarii din SPP si continuturile invatarii

URI 8: MONITORIZAREA SI Continuturile invatarii
INTRETINEREA ROBOTILOR
INDUSTRIALI

Rezultate ale invatarii (codificate conform

SPP)

Cunostinte | Abilitati Atitudini

8.1.1 8.2.1. 8.3.1 Standarde, ISO, proceduri

8.1.3 8.2.2. 8.3.2 -conceptul de standard

8.14 8.2.3. 8.3.3 -standardele existente in Romania
8.2.4. 8.34 -standardul roman SR ISO 9000
8.2.5. 8.3.5 Documente de lucru specifice:
8.2.8 8.3.6 -fise de monitorizare;
8.2.9 8.3.7 -registre de functionare;
8.2.10 8.3.8 -rapoarte de activitate;
8.2.11 Starea tehnica a robotului: - verificarea
8.2.12 componentelor mecanice, electrice,
8.2.13 electronice (inspectia vizuala, cu ajutorul
8.2.14 consolei de operare);

-uzuri admise;

-criterii de evaluare a starii tehnice

- monitorizarea parametrilor viteza,
pozitie, fortd, temperaturd cu ajutorul
consolei de operare;
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-limite admise

Diagnosticarea defectiunilor:
-mesaje de eroare;

-coduri de eroare;

-interpretarea alarmelor sistemului de
control

Raportarea erorilor:

-tipuri de erori repetitive;
-proceduri de raportare;

-actiuni corective

Verificarea calitatii produselor:
-proceduri de control al calitatii;
-criterii de acceptare/respingere;
-semnalarea abaterilor

Norme de sanatate si securitate in
munca, de protectie a mediului
specifice robotilor industriali

8.1.2
8.1.3
8.14

8.2.6.
8.2.7.
8.2.8
8.2.9
8.2.10
8.2.11
8.2.12
8.2.13
8.2.14

8.3.1
8.3.2
8.3.3
8.3.4
8.3.5
8.3.6
8.3.7
8.3.8

Norme de intretinere a robotilor
industriali in conformitate cu
documentatia tehnica

* cartea tehnica a robotului

* instructiuni de Intretinere ale
producatorului

* norme interne de intretinere
Lucrari de Intretinere ale robotilor
industriali

e intretinerea si supravegherea

zilnica;
e revizia tehnica;
e reparatia curentd

Organizarea lucrdrilor de intretinere si
reparatii

* etapele unui proces de intretinere
* responsabilitati specifice
Planificarea lucrdrilor de intretinere si
reparatii
* tipuri de planuri (zilnic, sdptamanal,
lunar, anual)
» grafice de intretinere
* sistemul de intretinere preventiva
Necesarul de resurse pentru executarea
lucrarilor de intretinere
- resurse materiale (consumabile,
piese de schimb, lubrifianti),
SDV-uri, AMC-uri
Efectuarea lucrdrilor de intretinere
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robotilor industriali
* proceduri de lubrifiere
« verificarea si reglarea elementelor
mecanice
* verificarea componentelor
electrice/electronice
* testarea functionald dupad intretinere
Receptia si predarea robotului dupa
intretinere:
* probe de functionare
* documente de predare-primire
* consemnarea lucrarilor efectuate
Norme de sanatate si securitate in
munca, de protectie a mediului
specifice robotilor industriali

* Lista minima de resurse materiale (echipamente, unelte si instrumente, machete,
materii prime si materiale, documentatii tehnice, economice, juridice etc.) necesare
dobandirii rezultatelor invatarii (existente in scoali sau la operatorul economic):
> Accesorii ale robotilor industriali
> Standuri educationale destinate studiului experimental al robotilor industriali
Tabla interactiva

[ J

> Videoproiector, sistem de calcul conectat la internet,

» Auxiliare curriculare, fise de lucru, fise de documentare, reviste de specialitate,
documentatia lucrarilor practice (carti tehnice, dictionare de termeni tehnici, normative
specifice, fise individuale de instructaj SSM si PSI, standarde tehnice) etc.

Aparate de masura si control
echipamente de protectie.

>
>
* Sugestii metodologice

Continuturile modulului ,,Monitorizarea si Intretinerea robotilor industriali” trebuie sa fie abordate
intr-o maniera integrata, corelata cu particularitdtile si cu nivelul initial de pregétire al elevilor.

Aceastd sectiune are rolul de a va orienta asupra modalitatilor de dezvoltare a rezultatelor invatarii,
prin intermediul continuturilor recomandate si avand in vedere cunostinte, abilitdti si atitudini pe care
le presupune unitatea de rezultate ale invatarii.

Fiecare elev are un stil de invatare propriu. Pe de alta parte, complexitatea situatiilor de viata ale
omului modern reclama o adaptare continud a stilului propriu la cerintele sarcinii de lucru. Cu alte
cuvinte, mediul concret in care va lucra il va pune in situatia de a analiza informatiile si de a actiona
in consecintd, folosind atat senzorii vizuali cat si capacitatile motorii si intelectuale. Din aceste
considerente, activitatile de invatare trebuie sa raspunda unor stiluri variate de invatare, in care sa se
regaseascd fiecare elev si care sa contribuie la extinderea abilitatilor individuale de a relationa cu
,,Jumea reala”.

Pregédtirea, se recomandd a se desfdasura in laboratoare/ cabinete de specialitate din unitatea de
invatdmant, dotate conform recomanddrilor mentionate mai sus, sub coordonarea profesorului de
specialitate.

Calificarea profesionala: Operator la roboti industriali
Domeniul de pregétire profesionala: Electronica automatizari

16



Pentru formarea competentelor cheie trebuie utilizate activitati de invatare prin care elevii sa-si
dezvolte abilitatile de lucru in echipa, de comunicare, asumarea inifiativei in rezolvarea unor
probleme, etc.

Pentru modulul ,,Monitorizarea si intretinerea robotilor industriali”, se recomandad ca, pe langa
metodele de invatdmant clasice, sa se utilizeze, cu preponderentd, metode specifice invatarii centrate
pe elev, ca de exemplu: harta conceptuald, cubul, peer learning — metoda grupurilor de experti,
concasarea (SCAMPER), studiul de caz, organizatorul grafic (diagrama Venn), etc.

Pentru dobandirea rezultatelor invatarii aferente modulului ,,Monitorizarea si intretinerea
robotilor industriali”, propunem urmatoarea lista orientativa cu exemple de activitati de laborator /
practice. Lista va fi completata/ adaptatad in functie de resursele disponibile 1n scoala si/sau la agentul
economic partener.

Citirea si interpretarea parametrilor de functionare ai unui robot industrial.
Efectuarea inspectiei vizuale complete a unui robot industrial.
Utilizarea consolei de operare pentru identificarea si resetarea unei erori.
Intocmirea unui raport de eroare dupa identificarea unei defectiuni.
Verificarea calitatii unui produs executat de robotul industrial si semnalarea abaterilor.
Efectuarea operatiilor de intretinere zilnica a robotului industrial.
Efectuarea unei revizii tehnice conform normelor si procedurilor specifice.
Stabilirea operatiilor de intretinere necesare pentru un robot industrial dat.
Efectuarea operatiilor de intretinere si supraveghere zilnica a robotului industrial.
. Planificarea si organizarea unui program de intretinere pe o perioada de o luna.
. Identificarea si pregatirea resurselor necesare pentru o lucrare de intretinere.
. Completarea unui plan de intretinere si reparatii pentru un robot industrial.
. Verificarea si Inlocuirea unui element consumabil al robotului industrial.
. Realizarea completd a unui ciclu de monitorizare a robotului industrial si Tntocmirea
documentatiei.
. Executarea unui set complet de operatii de Intretinere si completarea tuturor documentelor
aferente.
16. Evaluarea starii tehnice a unui robot industrial si elaborarea unui raport de stare cu propuneri
de interventie.

NN R WD~

—_ = = = = O
A WD~ O

[S—
[9)]

In continuare, prezentim un exemplu de activitate de invitare: Investigare - Metoda grupurilor de
experti (JIGSAW) pentru invdtarea modului de monitorizare a functiondrii robotilor industriali:

Rezultate ale invdtarii vizate, conform standardului de pregdtire profesionali

Cunostinte:
* 8.1.1 — Norme, proceduri si mijloace de monitorizare in exploatarea robotilor industriali
» 8.1.3 — Norme de sa@ndtate si securitate in munca specifice activitatii cu roboti industriali

Abilitati:
» 8.2.2 — Utilizarea consolei de operare pentru urmarirea parametrilor de functionare.

» 8.2.3 — Verificarea calitatii produselor si semnalarea eventualelor abateri.
* 8.2.4 — Utilizarea instrumentelor informatice pentru completarea documentelor de lucru.
+ 8.2.5 — Raportarea erorilor repetitive conform procedurilor specifice.
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Atitudini:
» 8.3.2 — Asumarea raspunderii pentru acuratetea datelor inregistrate.
» 8.3.5 — Colaborarea eficienta cu echipa in vederea remedierii erorilor.
* 8.3.7 — Respectarea normelor SSM in activitatea de monitorizare.

Obiectiv:

% Sa monitorizeze functionarea unui robot industrial.

Tipul activitdtii : Investigare - Metoda grupurilor de experti (JIGSAW)
Organizarea clasei: 4 grupe de experti
Timp: 50 minute

Scenariu:

Sunteti operatori de roboti industriali la o fabrica de piese auto. Robotul de pe linia 3 a produs in
ultimele 2 ore piese cu abateri dimensionale fatd de specificatiile tehnice. Managerul de productie va
solicitd sa: monitorizati parametrii de functionare, diagnosticati cauza problemei, completati
documentele de raportare si propuneti masuri corective.

Temele de expertiza:

« Grupa 1 — EXPERTI IN PARAMETRI: Citesc si interpreteaza parametrii de pe consola de
operare (viteza, pozitie, fortd, temperaturd). Identifica valorile iesite din limitele admise.

+ Grupa 2 — EXPERTI IN DIAGNOSTICARE: Analizeazi mesajele de eroare si codurile de
defect afisate. Interpreteaza alarmele sistemului de control.

+ Grupa 3 — EXPERTI IN CALITATE: Verifica produsele executate fati de fisa tehnica.
Completeaza fisa de control calitate si identifica abaterile dimensionale.

« Grupa 4 — EXPERTI IN RAPORTARE: Completeazi electronic documentele de raportare a
erorilor (fisd de monitorizare, raport de incident). Propun actiuni corective.

Desfasurare:
* Fiecare grupd lucreaza 30 de minute in zona sa de expertiza cu documentele si echipamentele
aferente.
+ Ultimele 20 minute: cate un reprezentant din fiecare grupd prezintd pe scurt concluziile
celorlalte grupe.
Rolul profesorului:
e Monitorizeaza activitatiile fiecarei grupe de lucru, prin urmarirea etapelor de realizare si
a respectdrii cerintelor metodologice.
e Adreseaza intrebari orientative, in vederea stimularii rationamentului tehnic, clarificarii
deciziilor si corectarii erorilor de abordare.
e Asigura respectarea normelor de sinatate si securitate in munca (SSM), prin verificarea
aplicarii procedurilor de lucru, utilizarii echipamentului individual de protectie si respectarii regulilor
specifice activitatii.
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* Sugestii privind evaluarea

Evaluarea reprezinta partea finald a demersului de proiectare didactica prin care profesorul va masura
eficienta intregului proces instructiv-educativ. Evaluarea determind masura in care elevii au atins
rezultatele invatarii stabilite in standardele de pregatire profesionala.

Se recomanda, ca in parcurgerea modulului, sa se utilizeze atat evaluarea de tip formativ, cat si de tip
sumativ, pentru verificarea atingerii rezultatelor Invatarii. Elevii vor fi evaluati in ceea ce priveste
atingerea rezultatelor invatarii specificate in cadrul modulului.

Avand in vedere ca promovarea modulului presupune achizitii cognitive si abilitati practice se vor
elabora instrumente de evaluare a ambelor tipuri de achizitii. Combinarea evaludrii rezultatelor intr-
o singura situatie sau scenariu de rezolvare a unei probleme ar fi una dintre solutii. De asemenea,
pentru a realiza o evaluare cat mai corecta si completa, se vor folosi atdt metodele traditionale (probe
orale, scrise, practice) cat si cele alternative (proiectul, portofoliul, studiul de caz, observarea
activitatii si comportamentului elevului).

Realizarea instrumentului de evaluare trebuie sa aiba ca punct de pornire o situatie concreta (practica).
Prin raportare cu aceasta se vor identifica cunostintele, abilitatile si atitudinile care trebuie evaluate.

Exemplu:

Se propune un instrument de evaluare integrat pentru tema ,,Monitorizare functiondrii unui robot
industrial”, care vizeaza verificarea nivelului de realizare pentru urmatoarele rezultate ale invatdirii,
conform standardului de pregatire profesionala:

Cunostinte:
« 8.1.1 — Norme, proceduri si mijloace de monitorizare in exploatarea robotilor industriali
+ 8.1.3 — Norme de sadndtate si securitate in munca specifice activitatii cu roboti industriali

Abilitati:
+ 8.2.2 — Utilizarea consolei de operare pentru urmdrirea parametrilor de functionare.
» 8.2.3 — Verificarea calitatii produselor si semnalarea eventualelor abateri.
+ 8.2.5 — Raportarea erorilor repetitive conform procedurilor specifice.
» 8.2.6 — Stabilirea operatiilor de intretinere conform normelor si procedurilor
» 8.2.7 — Efectuarea operatiilor de intretinere a robotului industrial

Atitudini:
» 8.3.2 — Asumarea raspunderii pentru acuratetea datelor inregistrate.
» 8.3.7 — Respectarea normelor SSM 1n activitatea de monitorizare.

Obiectiv:
% Sa monitorizeze functionarea unui robot industrial.
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Scenariul probei

Esti operator la roboti industriali la o fabrica de componente auto. La inceputul schimbului de lucru,
ai primit de la schimbul anterior un proces verbal de predare-primire care semnaleaza ca robotul de
pe postul tau a afisat in ultimele 30 de minute codul de eroare ERR-215 (temperatura ridicata ax 7)
si cd au fost produse 12 piese cu diametrul exterior in afara tolerantei admise (+0,4 mm fata de cota
nominald de 25,00 mm; tolerantd admisa: 0,15 mm).

Ai la dispozitie: robotul industrial, consola de operare, documentatia tehnica, fisele de lucru

si echipamentele de protectie. Trebuie sa parcurgi toate sarcinile de mai jos in ordinea
indicata.

Sarcini de lucru
1. Echipeaza-te corect cu echipamentul de protectie.

2. Realizeaza inspectia vizuala a robotului si noteaza in tabelul de mai jos cel putin 3 elemente
verificate si starea lor:

Nr. Element inspectat Stare constatata

O, I - S BN \S

3. Porneste robotul respectand procedura din documentatia tehnica. Descrie succint pasii
parcursi:

4. Utilizand consola de operare, citeste si inregistreazd parametrii de functionare in tabelul de
mai jos. Compara cu valorile nominale si bifeaza daca sunt in limite admise:

Parametru Valoare Valoare Limita admisi in limite?
nominala citita (DA/NU)
Temperatura motor 45 °C 55 °C max
ax X
Temperatura motor 45 °C 55 °C max
ax Y
Temperatura motor 45 °C 75 °C max
ax Z
Viteza ax principal 120 rpm 100-140 rpm
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Presiunea sistemului 6 bar 5,5-6,5 bar
pneumatic

Curentul absorbit 8,5A 10 A max

motor principal

5. Identifica pe consold codul de eroare ERR-215. Pe baza documentatiei tehnice, descrie
semnificatia acestuia si parametrul afectat:

6. Care dintre parametrii monitorizati se afla in afara limitelor admise? Noteaza-i si precizeaza
abaterea fatd de valoarea maxima admisa:

7. Masoara 5 piese din lotul suspect si completeaza fisa de control de mai jos (cota nominala:
0 25,00 mm; toleranta: 0,15 mm):

Piesa Masuratoare Masuratoare . Abatere fata de  Acceptata /
Media (mm) . ’ <
nominal (mm) Respinsa

nr. 1 (mm) 2 (mm)

Concluzie lot: Piese acceptate: __ / Piese respinse:
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Criterii si indicatori de realizare si ponderea acestora:

Nr. | Criterii de realizare si . .. . .
Indicatorii de realizare si ponderea acestora
crt. | ponderea acestora
1. | Primirea si planificarea | 25% | Pertinenta analizei, solutiei de rezolvare | 30%
sarcinii de lucru propuse.
Alegerea echipamentului de protectie | 35%
adecvat.
Respectarea  normelor de protectie a|35%
mediului, normativelor, regulilor de
sanatate si securitate a muncii.
2. | Realizarea sarcinii de | 60% [ Realizarea inspectiei vizuale a robotului si | 20%
lucru notarea a cel putin 3 elemente verificate.
Pornirea robotului conform procedurii. 10%
Citirea si inregistrarea parametrilor. 30%
Identificarea si descrierea ERR-215. 10%
Identificarea parametrilor in afara 10%
limitelor.
Completarea fisei de control. 20%
3. | Prezentarea si| 15% | Argumentarea etapelor de realizare a|35%
promovarea  sarcinii sarcinii de lucru.
realizate Analiza si interpretarea rezultatelor. 35%
Utilizarea corectd a terminologiei de |30%
specialitate.
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MODUL III. PROGRAMAREA ROBOTULUI
NOTA INTRODUCTIVA

Modulul ,,Programarea robotului”, componentd a ofertei educationale (curriculare) pentru
calificarea profesionald Operator la roboti industriali, din domeniul de pregatire profesionalad
Electronica automatizari, face parte din pregatirea practicd aferentd clasei a Xl-a, Invatamant
profesional.
Modulul are alocat un numarul de 108 ore/an, conform planului de Invatamant, din care:

27 ore/an — laborator tehnologic

81 ore/an — instruire practica

Modulul ,,Programarea robotului” este centrat pe rezultate ale invatarii si vizeaza dobandirea de
cunostinte, abilitati si atitudini necesare angajdrii pe piata muncii in una din ocupatiile specificate in
SPP-ul corespunzator calificarii profesionale de nivel 3 Operator la roboti industriali, din domeniul
de pregatire profesionald Electronicd automatizari, sau continuarea pregatirii intr-o calificare de nivel
superior.

STRUCTURA MODUL

Corelarea dintre rezultatele invatarii din SPP si continuturile invatarii

URI 9: PROGRAMAREA ROBOTULUI Continuturile invatarii
INDUSTRIAL

Rezultate ale invatarii (codificate conform

SPP)
Cunostinte Abilitati Atitudini
9.1.1 9.2.1 9.3.1 Interfete de comanda (Human
9.1.7 9.3.2 Machine Interface - HMI) pentru
9.1.8 9.2.2 9.3.3 robotii industriali
9.2.11 9.3.4 - Definitie
9.2.12 9.3.5 - Rol
9.2.13 9.3.6 - Clasificarea interfetelor de comanda
9.2.15 9.3.7 Human Machine Interface — HMI

(grafica/utilizator — GUI/UI, linie de
comanda -CLI, cu ecran tactil,
butoane fizice, comenzi vocale,
Kinco/ KUKA/ SYSMAC/GOT/
HME, YAMAHA/ OMRON, etc.)

- Caracteristici principale ale UI

- Caracteristici principale ale CLI

- Avantaje si dezavantaje (Ul vs.
CLD)

- Elemente componente HMI (ecran,
tasta meniu, tasta oprire, tasta
pornire, taste inainte , Tnapoi, sus,
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9.1.2
9.1.7
9.1.8

9.2.3

9.2.4

9.2.11
9.2.12
9.2.13
9.2.15

jos, taste cu utilizari multiple, taste
predefinite, meniuri si submeniuri)

- Norme SSM, PSI, protectia
mediului specifice utilizarii
interfetelor de comanda

Functii de baza ale interfetei de
comanda:
e Functia START (Operatia de
pornire) —  descriere,  conditii
preliminare pentru initiere, etape
pentru activarea functiei;
e Functia STOP (Operatia de oprire)
—Descriere, tipuri de oprire (de
urgentd, de rutind, planificate),
proceduri de oprire, importanta si
implicatiile functiei
e Functia de aducere a robotului in
punctul de referintd- definirea
punctului de referintd, proceduri de
revenire la punctul de referinta,
calibrare si realiniere
e Functia Toolchanging (Operatia de
aducere a robotului in punctul de
schimbare a accesoriului) — definirea
functiei, rolul functiei, proceduri de
aducere a robotului In punctul de
schimbare a accesoriului
e Functii/comenzi de miscare
Parametrii de baza ai interfetei de
comanda
- Setarea parametrilor Tn modul
de functionare online si offline
- Setarea parametrilor Tn modul
de functionare manual si
automat
- Proceduri de trecere din modul
online — offline, offline-online
Norme SSM, PSI, de protectia
mediului specifice utilizarii functiilor
de baza a interfetelor de comanda

9.1.3
9.1.7
9.1.8

9.2.5
9.2.6
9.2.7
9.2.11

9.2.12
9.2.13

Metode de setare a parametrilor in
conformitate cu  documentatia
tehnica

si cu etapele procesului tehnologic

- metode specifice de setare a
parametrilor

- setarea  parametrilor  viteza,
acceleratie, pozitionare, sarcina utila,
precizie si repetabilitate
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9.2.15

9.14
9.1.7
9.1.8

9.2.8
9.2.6
9.2.7
9.2.11
9.2.12
9.2.14
9.2.13
9.2.15

- instrumente informatice pentru
programarea robotului: tipuri de
instrumente  informatice, mod de
utilizare

- raportarea datelor de productie si
performantd a robotilor folosind
interfete HMI /HMI avansate

-Norme SSM, PSI, de protectia
mediului specifice setdrii parametrilor
robotilor industriali

Defecte semnalate pe ecranul consolei
de operare a robotului

-Tipuri de erori (critice, non critice si
informative)

-Coduri de eroare care apar pe ecranul
consolei de operare si semnificatia lor
-Alerte vizuale si sonore ale consolei de
operare a robotului

-Mesaje de eroare care apar pe ecranul
consolei de operare: descriere, structura
unui mesaj de eroare, exemple de
mesaje de eroare comune

-Status parametrii:

- statusuri pentru parametri esentiali
(temperatura, presiune, vitezd de
executie)

-monitorizarea si raportarea datelor de
productie si performanta a robotilor
folosind interfete HMI avansate
-Coliziune: Definitie, mesaje de eroare
specifice coliziunii

-Pick and Place: Descrierea procesului
de Pick and Place, Tipuri de erori
specifice

-Realimentare: Importanta realimentarii
corecte, Mesaje de eroare asociate
realimentarii

Norme SSM, PSI, protectia mediului
specifice  domeniului  electronicd
automatizari

9.1.5
9.1.7
9.1.8

9.2.9
9.2.6
9.2.7
9.2.11
9.2.12
9.2.13
9.2.14
9.2.15

9.3.1
9.3.2
9.3.3
9.3.4
9.3.5
9.3.6
9.3.7

Proceduri de depanare pentru
robotii industriali
- Proceduri pentru corectarea setarilor
- Proceduri pentru restabilirea setarilor
implicite

- Etape de remediere a erorilor:

- Verificarea initiala

- Contactarea suportului tehnic

- Inregistrarea si raportarea erorilor
- Metode de raportare a erorilor
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- Rapoarte de erori

- Proceduri de remediere a erorilor de

coliziune

- Proceduri de remediere a erorilor de
Pick and Place

- Proceduri de remediere a erorilor de

Realimentare

- Recomandari pentru evitarea erorilor
frecvente
Norme SSM, PSI, protectia mediului
specifice procedurilor de depanare.

9.1.6 9.2.10 9.3.1 Metode de verificare a robotului
9.1.7 9.2.11 9.3.2 -Scopul verificarii
9.1.8 9.2.12 9.3.3 -Moduri de verificare a functionarii:
9.2.13 9.34 -Verificarea initiald a sistemelor
9.2.14 9.3.5 esentiale
9.2.15 9.3.6 - Testarea miscarilor de baza ale
9.3.7 robotului

-Testarea interfetei de utilizator
-Verificarea comunicdrii intre robot
si alte dispozitive/sisteme
-Raportarea rezultatelor verificarii:
inregistrarea/transmiterea rezultatelor
fiecarei verificari
-Norme SSM, PSI, protectia mediului
specifice verificarii robotilor industriali
dupa remedierea defectelor

Lista minima de resurse materiale (echipamente, unelte si instrumente, machete, materii
prime si materiale, documentatii tehnice, economice, juridice etc.) necesare dobandirii
rezultatelor invatarii (existente in scoala sau la operatorul economic):

> Standuri educationale destinate studiului experimental al robotilor industriali

e Tabla interactiva

» Videoproiector, sistem de calcul conectat la internet,

> Auxiliare curriculare, fise de lucru, fise de documentare, reviste de specialitate, documentatia
lucrarilor practice (carti tehnice, dictionare de termeni tehnici, normative specifice, fise
individuale de instructaj SSM si PSI, standarde tehnice) etc.

> echipament de protectie.

* Sugestii metodologice

Continuturile modulului ,,Programarea robotului” trebuie sa fie abordate intr-o maniera integrata,
corelata cu particularitatile si cu nivelul initial de pregatire al elevilor.

Aceastd sectiune are rolul de a va orienta asupra modalitatilor de dezvoltare a rezultatelor invatarii,
prin intermediul continuturilor recomandate si avand in vedere cunostinte, abilitati si atitudini pe care
le presupune unitatea de rezultate ale invatarii.

Fiecare elev are un stil de Invatare propriu. Pe de altd parte, complexitatea situatiilor de viata ale
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omului modern reclama o adaptare continua a stilului propriu la cerintele sarcinii de lucru.

Cu alte cuvinte, mediul concret in care va lucra il va pune in situatia de a analiza informatiile si de a
actiona in consecintd, folosind atat senzorii vizuali cat si capacitatile motorii i intelectuale. Din aceste
considerente, activitatile de invatare trebuie sa raspunda unor stiluri variate de invatare, in care sa se
regaseasca fiecare elev si care sd contribuie la extinderea abilitatilor individuale de a relationa cu
,,Jumea reala”.

Pregatirea, se recomandd a se desfasura in laboratoare/ cabinete de specialitate din unitatea de
invatamant, dotate conform recomandarilor mentionate mai sus, sub coordonarea profesorului de
specialitate.

Pentru formarea competentelor cheie trebuie utilizate activitdti de invatare prin care elevii sa-si
dezvolte abilitatile de lucru in echipa, de comunicare, asumarea inifiativei in rezolvarea unor
probleme, etc.

Pentru modulul ,,Programarea robotului”, se recomanda ca, pe 1anga metodele de invatamant clasice,
sa se utilizeze, cu preponderentd, metode specifice Invatarii centrate pe elev, ca de exemplu: harta
conceptuald, cubul, peer learning — metoda grupurilor de experti, concasarea (SCAMPER), studiul de
caz, organizatorul grafic (diagrama Venn), etc.

Pentru dobandirea rezultatelor invatarii aferente modulului ,,Programarea robotului”,
propunem urmatoarea listd orientativa cu exemple de activitati de laborator / practice.

Lista va fi completatd/ adaptata in functie de resursele disponibile in scoala si/sau la agentul
economic partener.

Manipularea pieselor dintr-un punct A intr-un punct B cu ajutorul interfetei de comanda.
Manipularea pieselor folosind robotul si dispunerea lor liniar.
Manipularea pieselor folosind robotul si dispunerea lor circular.
Manipularea pieselor folosind robotul si dispunerea lor pe linii si coloane.
Manipularea pieselor folosind robotul si dispunerea lor pe diferite nivele de inaltime.
Eficientizarea modului de deplasare a robotului din punctul A in punctul B.
Alegerea parametrilor In functie de tipul de sisteme de prindere utilizat (mecanic, vid).
Pornirea robotului si verificarea starii de functionare.
Verificarea si executarea de corectii.
. Diagnosticare si remediere a erorilor semnalate pe ecranul consolei de operare a robotului.
. Realizarea unui program de strangere a suruburilor.
. Modificarea in program a fortei de strangere a suruburilor.
. Modificarea n program a tipului de sudura (in puncte, linie).
. Modificarea in program adaugand o pozitie intermediara.
. Verificarea functionarii la mersul in gol.
. Introducerea 1n program a functiei Wait conform fisei de lucru. Selectarea statusurilor n
functie de fisa tehnologica.

PN R

—_ = = = = e = \©
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In continuare, prezentdm un exemplu de activitate de invatare “Stiu — Vreau sa stiu — Am Invatat”,
pentru invatarea functiilor de baza ale interfetei de comanda a robotului:

Rezultate ale invdtarii vizate, conform standardului de pregdtire profesionala
Cunostinte:

9.1.2 Functiilede baza ale interfetei de comanda (Start, Stop, revenirea robotului in punctul de
referintd, Toolchanging, selectare manuald — automat, online/offline).
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Abilitati:

9.2.3 Operarea cu functiile de baza ale interfetei de comanda a robotului industrial (Start , Stop,
revenirea robotului in punctul de referinta, Toolchanging,).

9.2.4 Setarea parametrilor din consola online/offline, manual/automat.

9.2.11.Aplicarea normelor de sanatate si securitate in munca.

9.2.12.Aplicarea normelor de protectie a mediului.

9.2.13.Utilizarea corecta a vocabularului comun si a celui de specialitate.

9.2.15.Interpretarea documentatiei tehnice de specialitate Intr-o limba de circulatie internationala.

Atitudini:

9.3.1.Adoptarea atitudinii critice si de reflectare si folosirea responsabild a mijloacelor de informare.
9.3.2.Asumarea in cadrul echipei de la locul de munca a responsabilitatii pentru sarcina de lucru
primita.

9.3.3.Asumarea initiativei in rezolvarea unor probleme specifice locului de munca si corespunzatoare
nivelului de pregatire.

9.3.4.Adaptarea la cerintele si la dinamica evolutiei tehnologice.

9.3.5.Respectarea normelor de sanatate si securitate in munca.

9.3.6.Respectarea normelor de protectie a mediului cu privire la functionarea robotilor industriali.
9.3.7.Formularea si exprimarea argumentelor in vederea sustinerii solutiilor propuse.

OBIECTIVE
- Sa cunoasca functiile de baza ale interfetei de comanda.
- Sa porneasca robotul industrial cu ajutorul interfetei de comanda.
- Sa opreasca robotul industrial cu ajutorul interfetei de comanda.
- Sa efectueze operatii de miscare a robotului cu ajutorul interfetei de comanda.
- Sa efectueze operatii de deplasare a robotului cu ajutorul interfetei de comanda.

Tipul activitatii : Metoda ,,Stiu / Vreau sa stiu / Am invatat
Organizarea clasei: 1n grupe a cate 4-5 elevi
Timp: 50 minute

Desfésurare:
- se anuntd tema: Functiile de baza ale interfetei de comanda a robotului

- se prezinta tabelul cu rubricile: Stiu / Vreau sa stiu / Am invatat.

Stiu Vreau sd stiu Am invatat

- fiecare grupa isi va alege un reprezentant care va nota pe fisa de lucru cele stabilite de membrii
grupului

- La inceput, se cere elevilor sa noteze in tabel tot ceea ce stiu despre Functiile de baza ale
interfetei de comanda a robotului, apoi fiecare grupi va citi de pe fisa ceea ce a notat. Impreuna
cu cadrul didactic, elevii vor stabili ce ar trebui sa fie notat in tabel la rubrica ,,Stiu” si
completeaza apoi in tabelul de pe tabla interactiva / tabla/ foaie de flipchart.

- Etapa ,.,Vreau sa stiu”: Elevii sunt solicitati sd formuleze intrebari despre ce ar dori sd@ mai
afle legat de Functiile de bazd ale interfetei de comanda a robotului, despre lucrurile de care
nu sunt siguri sau lucrurile despre care ar vrea sa cunoasca ceva nou. Se noteaza aceste
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intrebari in coloana din mijloc a tabelului, la tabla interactiva / tabla/ foaie de flipchart.

- Etapa .,,Am invitat”: Dupa predarea continutului, se revine asupra intrebarilor pe care le-au
formulat elevii in etapa anterioard si pe care le-au trecut la “Vreau sa stiu”. Se reia fiecare
intrebare si se noteaza raspunsurile aflate in timpul predarii noului confinut in coloana a treia.

- Inincheierea lectiei, pentru a se realiza feed-back-ul, elevii revin la schema S/V/A si decid ce
au stiut la Inceputul lectiei, ce au vrut sa Invete pe parcursul ei si ce au Invatat din lectie. Se
realizeaza astfel o invatare autenticd si durabild prin asimilarea unor cunostinte noi si
restructurarea activa a unor scheme mentale.

- Care sunt elementele
componente ale interfetei de
comanda.

- Cum opresc robotul cu
ajutorul interfetei de comanda
- Cum efectuez operatiile de
miscare ale robotului cu
ajutorul interfetei de comanda
- Cum deplasez pe axe
robotul

Stiu Vreau sa stiu Am invatat
- Ce este interfata de - Cum pornesc robotul cu -Sa pornesc si sd opresc
comanda. ajutorul interfetei de comanda | robotul cu ajutorul interfetei

de comanda.

-Sa efectuez operatiile de
miscare ale robotului cu
ajutorul interfetei de comanda
-Sa deplasez robotul pe
diferite axe cu ajutorul
interfetei de comanda.

* Sugestii privind evaluarea

Evaluarea reprezinta partea finala a demersului de proiectare didactica prin care profesorul va masura
eficienta intregului proces instructiv-educativ. Evaluarea determind masura in care elevii au atins
rezultatele invatarii stabilite in standardele de pregatire profesionala.

Se recomanda, ca in parcurgerea modulului, sa se utilizeze atat evaluarea de tip formativ, cat si de tip
sumativ, pentru verificarea atingerii rezultatelor invatarii. Elevii vor fi evaluati in ceea ce priveste
atingerea rezultatelor Invatarii specificate in cadrul modulului.

Avand 1n vedere ca promovarea modulului presupune achizitii cognitive si abilitdti practice se vor
elabora instrumente de evaluare a ambelor tipuri de achizitii. Combinarea evaludrii rezultatelor intr-
o singura situatie sau scenariu de rezolvare a unei probleme ar fi una dintre solutii.

De asemenea, pentru a realiza o evaluare cat mai corectd §i completd, se vor folosi atdt metodele
traditionale (probe orale, scrise, practice) cat si cele alternative (proiectul, portofoliul, studiul de caz,
observarea activitdtii si comportamentului elevului).

Realizarea instrumentului de evaluare trebuie sa aiba ca punct de pornire o situatie concreta (practica).
Prin raportare cu aceasta se vor identifica cunostintele, abilitatile si atitudinile care trebuie evaluate.

Exemplu:

Se propune un instrument de evaluare integrat pentru tema ,,Functiile de bazd ale interfetei de
comanda a robotului”, care vizeaza verificarea nivelului de realizare pentru urmatoarele rezultate ale
invatarii, conform standardului de pregitire profesionald:
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Cunostinte:

9.1.2 Functiilede baza ale interfetei de comanda (Start , Stop, revenirea robotului in punctul de
referintd, Toolchanging, selectare manuald — automat, online/offline)

Abilitati:

9.2.3 Operarea cu functiile de baza ale interfetei de comanda a robotului industrial (Start , Stop,
revenirea robotului in punctul de referinta, Toolchanging,)

9.2.4 Setarea parametrilor din consola online/offline, manual/automat

9.2.11.Aplicarea normelor de sandtate si securitate in munca

9.2.12.Aplicarea normelor de protectie a mediului

9.2.13.Utilizarea corectd a vocabularului comun si a celui de specialitate

9.2.15.Interpretarea documentatiei tehnice de specialitate intr-o limba de circulatie internationala.

Atitudini:

9.3.1.Adoptarea atitudinii critice si de reflectare si folosirea responsabila a mijloacelor de informare
9.3.2.Asumarea in cadrul echipei de la locul de munca a responsabilitatii pentru sarcina de lucru
primita

9.3.3.Asumarea initiativei in rezolvarea unor probleme specifice locului de munca si corespunzatoare
nivelului de pregatire

9.3.4.Adaptarea la cerintele si la dinamica evolutiei tehnologice

9.3.5.Respectarea normelor de sdnatate si securitate in munca.

9.3.6.Respectarea normelor de protectie a mediului cu privire la functionarea robotilor industriali
9.3.7.Formularea si exprimarea argumentelor in vederea sustinerii solutiilor propuse

OBIECTIVE
- Sa cunoasca functiile de baza ale interfetei de comanda
- Sa porneascd robotul industrial cu ajutorul interfetei de comanda
- Sa opreasca robotul industrial cu ajutorul interfetei de comanda
- Sa efectueze operatii de miscare a robotului cu ajutorul interfetei de comanda
- Sa efectueze operatii de deplasare a robotului cu ajutorul interfetei de comanda

Scenariul probei

Esti operator la roboti industriali la o linie de productie flexibild. La inceputul schimbului de
lucru trebuie sd pui in functiune robotul, sa verifici functionarea lui in regim manual si sa
executi operatii simple de manipulare a pieselor. Seful de schimb 1iti transmite sarcinile de
lucru.

Sarcini de lucru

1. Porniti interfata de comanda si asteptati faza de initializare.

2. Deblocati si validati butonul oprire de urgenta.

3. Setati regimul de lucru manual.

4. Activati sistemul de coordonate global.

5. Extrageti un paralelipiped dreptunghic din cutia cu forme geometrice
6. Asezati paralelipipedul dreptunghic pe masa.
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7. Aduceti robotul n punctul initial

8. Luati paralelipipedul dreptunghic de pe masa si pozitionati-l in orice alta pozitie

9. Deplasati robotul in functie de axe, cu diferite setdri Hand-Override cu ajutorul tastelor pentru
deplasarea manuala.

10. Respectati normelor de sanatate si securitate in munca, PSI, protectia mediului

Criterii si indicatori de realizare si ponderea acestora:

Nr. | Criterii de realizare si
crt. | ponderea acestora

1. | Primirea si planificarea
sarcinii de lucru

Indicatorii de realizare si ponderea acestora

25% | Pertinenta analizei, solutiei de rezolvare [ 30%
propuse
Pregatirea consolei de comandd pentru|35%
realizarea sarcinilor de lucru
Respectarea  normelor de protectie a|35%
mediului, normativelor, regulilor de
sdndtate si securitate a muncii

2. | Realizarea sarcinii de| 60% [ Pornirea robotului cu ajutorul consolei 10%

lucru Deblocarea si validarea butonului oprire de | 10%
urgenta

Setarea modului de lucru manual 10%

Activarea sistemul de coordonate global 10%

Mutarea paralelipipedului dreptunghic in [ 20%
punctele precizate

Aducerea robotului in punctul de referintd | 5%
Deplasarea robotului in functie de axe, cu | 20%
diferite setari Hand-Override cu ajutorul
tastelor pentru deplasarea manuala
Folosirea corespunzatoare a echipamentelor | 15%

de lucru.
3. | Prezentarea si| 15% | Argumentarea etapelor de realizare a|35%
promovarea  sarcinii sarcinii de lucru
realizate Analiza rezultatelor obtinute 35%
Utilizarea corecta a terminologiei de|30%
specialitate
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