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NOTĂ DE PREZENTARE 

 

Acest curriculum se aplică pentru calificarea profesională OPERATOR LA ROBOȚI 

INDUSTRIALI corespunzătoare domeniului de pregătire profesională Electronică automatizări: 

 

Curriculumul a fost elaborat pe baza standardului de pregătire profesională (SPP) aferent calificării 

sus menționate. 

 

Nivelul de calificare conform Cadrului național al calificărilor – 3 

Corelarea dintre unitățile de rezultate ale învățării și module: 

 

 

 

Unitatea de rezultate ale învăţării  

tehnice generale (URI) 
Denumire modul 

URÎ 7. Exploatarea roboților industriali 

 

MODUL I. Exploatarea roboților industriali 

URÎ 8. Monitorizarea și întreținerea roboților 

industriali 
MODUL II.  Monitorizarea și întreținerea 

roboților industriali 

URÎ 9. Programarea robotului industrial 
MODUL III.  Programarea robotului 

industrial 
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PLAN DE ÎNVĂȚĂMÂNT 

Clasa a XI a 

Învățământ profesional 

Aria curriculară Tehnologii 

 

Calificarea profesională: OPERATOR LA ROBOȚI INDUSTRIALI 

Domeniul de pregătire profesională: ELECTRONICĂ AUTOMATIZĂRI 

 

Pregătire practică1 

Modulul I. Exploatarea roboților industriali 

 

Total ore/an:     270  

din care:  Laborator tehnologic:  108  

     Instruire practică:   162 

 

Modulul II. Monitorizarea și întreținerea roboților industriali 

 

Total ore/an:     189  

din care:  Laborator tehnologic:  108  

     Instruire practică:     81  

 

Modulul III. Programarea robotului industrial 

 

Total ore/an:     108  

din care:  Laborator tehnologic:    27  

     Instruire practică:     81  

 

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

 

Stagiu de pregătire practică2 – Curriculum în dezvoltare locală 

 

Modul IV.* _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ __ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ __ _ _ _ _ _ _ _ _ _ 

 

Total ore/an = 10 săpt. x 5 zile x 6 ore /zi = 300 ore/an 

 

TOTAL GENERAL  867 ore/an 

 

Notă:  

1. Pregătirea practică poate fi organizată atât în unitatea de învățământ cât și la operatorul 

economic/instituția publică parteneră 

2. Stagiul de pregătire practică se desfăşoară la operatorul economic/instituția publică parteneră. 

Condițiile în care stagiul de practică se desfășoară în unitatea de învățământ, sunt stabilite prin 

metodologia de organizare și funcționare a învățământului profesional. 

* Denumirea şi conţinutul modulului/modulelor vor fi stabilite de către unitatea de învăţământ în 

parteneriat cu operatorul economic/instituția publică parteneră, cu avizul inspectoratului şcolar. 
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MODUL I.  Exploatarea roboților industriali  

Notă introductivă  

Modulul „Exploatarea roboților industriali”, componentă a ofertei educaționale curriculare 

pentru calificarea profesională Operator la roboți industriali, domeniul de pregătire profesională 

Electronică automatizări face parte din pregătirea practică aferentă clasei a XI-a, învățământ 

profesional. 

Modulul are alocat un număr de 270 ore/an, conform planului de învățământ, din care: 

• 108 ore/an -  Laborator tehnologic 

• 162 ore/an – Instruire practică 

Modulul „Exploatarea roboților industriali”este centrat pe rezultate ale învățării și vizează 

dobândirea de cunoștințe, abilități și atitudini necesare practicării/angajării pe piața muncii în una din 

ocupațiile specificate în SPP-ul corespunzător calificării profesionale de nivel 3, Operator la roboți 

industriali, din domeniul Electronică automatizări,  sau în continuarea pregătirii într-o calificare de 

nivel superior. 

 

Structură modul 

 
Corelarea dintre rezultatele învăţării din SPP și conținuturile învățării 

 

URÎ 7. Exploatarea roboților industriali 

Conținuturile învățării 

Rezultate ale învățării (codificate 

conform SPP) 

Cunoștințe Abilități Atitudini  

7.1.1. 

7.1.4 

7.1.5 

7.2.1 

7.2.2. 

7.2.10. 

7.2.11. 

7.2.12. 

7.2.13. 

 

 

 

7.3.1 

7.3.2 

7.3.4. 

7.3.7 

7.3.8 

7.3.9. 

 

 

Structura generală a unui sistem de acționare  

Schema bloc a unui sistem de acționare  (electric, 

pneumatic sau mixt) 

Aparate electrice din schemele de acționare 

(aparate de protecție, aparate de conectare, 

aparate de semnalizare ) 

- clasificare 

- parametrii nominali 

- funcționare  

- utilizare 

Sisteme de acționare electrice  

-  particularități, avantaje și dezavantaje 

-  scheme de acționare electrică (semne 

convenționale, simboluri specifice pentru 

componente electrice) 

- elementele principale ale unui sistem de 

actionare electric 

Sisteme de acționare pneumatice  

- particularități, avantaje și dezavantaje 
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- echipamente pneumatice ( motoare pneumatice, 

grupul de pregătire a aerului, distribuitoare, 

drose, supape, aparate pneumatice speciale)  

- scheme de  acționare pneumaică (semne 

convenționale, simboluri specifice pentru 

componente pneumatice și ciclograma de 

mișcare) 

Sisteme de acționare mixte: 

- particularități, avantaje și dezavantaje 

- scheme de  acționare pneumaică asistată 

hidraulic  

- scheme de acționare electro-hidraulică 

- echipamente elctrohidrailice (motoare 

hidraulice, distribuitoare , supape, aparate 

hidarulice speciale) 

Particularitățile și caracteristicile specifice ale 

sistemelor de acționare pentru roboți 

Cataloage de produse electrice, pneumatice și 

hidraulice fabricate în țară sau în străinătate  

Norme de sănătate şi securitate în muncă, de 

protecție a mediului specifice roboților 

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 roboților industriali  

Clasificarea accesoriilor pentru roboți după: 

-  rolul lui în procesul tehnologic  

-  funcția îndeplinită în procesul tehnologic 

- elementele constructive 

- mărimile nominale 

- principiul de funcționare 

Montarea și demontarea a accesoriilor în 

conformitate cu documentația tehnologică: 

- operații de montare a accesoriilor roboților 

industriali  

- operații de executare a conexiunilor între 

accesorii și robotul indistrial 

- SDV-uri, aparate  și echipamente folosite la 

montarea și demontarea accesoriilor 

- documentații tehnologice 

Utilizarea accesoriilor roboților industriali în 

conformitate cu documentația tehnologică: 

- reprezentarile și simbolizările standardizate 

utilizate la accesorii și roboți industriali 

- documentația de lucru 

- tehnici de reglare, de corecție a 

parametrilor specifici  

- depistarea și remedierea defectelor ușoare 

constatate 



Calificarea profesională: Operator la roboți industriali 

Domeniul de pregătire profesională: Electronică automatizări 

7 

 

- echipamente de protecție 

- manualul de întreținere și service al 

roboților industriali 

Norme de sănătate şi securitate în muncă, de 

protecție a mediului specifice roboților 

industriali 

 
• Lista minimă de resurse materiale (echipamente, unelte și instrumente, machete, materii 

prime și materiale, documentații tehnice, economice, juridice etc.) necesare dobândirii 
rezultatelor învățării (existente în şcoală sau la operatorul economic):  

➢ Accesorii ale roboților industriali (grippere şi scule) 
➢ Standuri educaționale destinate studiului experimental al roboților industriali  

➢ Elemente componente ale roboților industriali 

➢ Tablă interactivă 

➢ Auxiliare curriculare (materiale de predare/ fişe de documentare, materiale de învățare/ fişe 

de lucru, materiale de evaluare), planşe didactice, reviste de specialitate, documentaţia 

lucrărilor practice (suport teoretic al lucrării, activitați de învățare, barem de evaluare, cărţi 

tehnice, dicţionare de termeni tehnici, normative specifice, fişe individuale de instructaj de 

SSM şi PSI, standarde tehnice), standarde de evaluare, etc 

➢ Aparate de măsură și control 
➢ Sisteme de schimbare a gripper-elor şi sculelor 
➢ Echipamente de protecţie 
➢ Softuri educaționale specifice operatorilor economici parteneri instruire practică, pentru 

simularea funcționării roboților industriali 
 

• Sugestii metodologice 
Conţinuturile modulului „Exploatarea roboților industriali” trebuie să fie abordate într-o manieră 

integrată, corelată cu particularităţile şi cu nivelul iniţial de pregătire al elevilor. 

Această secţiune are rolul de a vă orienta asupra modalităţilor de dezvoltare a rezultatelor învăţării, 

prin intermediul conţinuturilor recomandate şi având în vedere cunoştinţe, abilităţi şi atitudini pe care 

le presupune unitatea de rezultate ale învăţării. 

Fiecare elev are un stil de învăţare propriu. Pe de altă parte, complexitatea situaţiilor de viaţă ale 

omului modern reclamă o adaptare continuă a stilului propriu la cerinţele sarcinii de lucru. Cu alte 

cuvinte, mediul concret în care va lucra îl va pune în situaţia de a analiza informaţiile şi de a acționa 

în consecinţă, folosind atât senzorii vizuali cât şi capacităţile motorii şi intelectuale. Din aceste 

considerente, activităţile de învăţare trebuie să răspundă unor stiluri variate de învăţare, în care să se 

regăsească fiecare elev şi care să contribuie la extinderea abilităţilor individuale de a relaţiona cu 

„lumea reală”. 

Pregătirea, se recomandă a se desfăşura în laboratoare/ cabinete de specialitate din unitatea de 

învăţământ, dotate conform recomandărilor menţionate mai sus, sub coordonarea profesorului de 

specialitate. 

Pentru formarea competenţelor cheie trebuie utilizate activităţi de învăţare prin care elevii să-şi 

dezvolte abilităţile de lucru în echipă, de comunicare, asumarea iniţiativei în rezolvarea unor 

probleme, etc. 

Pentru modulul  „Exploatarea roboților industriali”, se recomandă ca, pe lângă metodele de 

învăţământ clasice, să se utilizeze, cu preponderenţă, metode specifice învăţării centrate pe elev, ca 

de exemplu: harta conceptuală, cubul, peer learning – metoda grupurilor de experţi, concasarea 

(SCAMPER), studiul de caz, organizatorul grafic (diagrama Venn), etc. 
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Pentru dobândirea rezultatelor învățării aferente modulului „Exploatarea roboților 

industriali”, propunem următoarea listă orientativă cu exemple de activități de laborator / practice. 

Lista va fi completată/ adaptată în funcție de resursele disponibile în școală și/sau la agentul economic 

partener. 

 

1. Selectarea și justificarea alegerii accesoriului optim pentru o operația de sudură, pe baza cerințelor 

tehnologice și a parametrilor nominali ai accesoriilor. 

2. Selectarea și justificarea alegerii accesoriului optim pentru o operația de vopsire, pe baza cerințelor 

tehnologice și a parametrilor nominali ai accesoriilor. 

3. Selectarea și justificarea alegerii accesoriului optim pentru o operația de paletizare, pe baza 

cerințelor tehnologice și a parametrilor nominali ai accesoriilor. 

4. Citirea și interpretarea datelor nominale înscrise pe plăcuța de identificare a unui accesoriu. 

5. Montarea unui efector final (gripper) pe robotul industrial conform documentației tehnologice. 

6. Demontarea unui efector final de pe robotul industrial și depozitarea corectă a acestuia.  

7. Montarea unui sistem cu vacuum (ventuză + suport) . 

8. Montarea unui accesoriu cu poziționare/orientare reglabilă.  

9. Alinierea accesoriului pe axa flanșei (centrări, distanțiere). 

10. Montarea unui senzor de forță/cuplu pe încheietura robotului industrial conform documentației 

tehnice. 

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

comprimat.  

12. Montarea și demontarea unui sistem de schimbare rapidă a accesoriilor pe robotul industrial. 

13. Montarea și fixarea traseelor (cabluri/furtunuri) pe braț/suport. 

14. Realizarea conexiunilor electrice dintre accesoriul robotului industrial și controllerul acestuia.  

15. Realizarea conexiunilor de comunicație (IO-Link, fieldbus) dintre accesoriu și sistemul de 

comandă al robotului. 

16. Verificarea corectitudinii montării unui accesoriu pe robotul industrial înainte de punerea în 

funcțiune. 

 
 

În continuare, prezentăm un exemplu de activitate de învățare: utilizarea  Metodei grupurilor de 

experţi pentru învățarea criteriilor de clasificare a accesoriilor roboților industriali: 

 

Rezultate ale învățării vizate, conform standardului de pregătire profesională 

Cunoștințe: 

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

Abilități: 

7.2.3. Selectarea accesoriilor robotului industrial în funcție de procesul tehnologic. 

Atitudini: 

7.3.2 Asumarea în cadrul echipei de la locul de muncă a responsabilității pentru sarcina de lucru 

primită. 

7.3.3 Asumarea inițiativei în rezolvarea unor probleme specifice locului de muncă și corespunzătoare 

nivelului de pregătire. 
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Obiectiv: 

❖ Să identifice accesoriile roboților industriali  în funcție de criteriul de clasificare. 

 

Tipul activităţii : Metoda grupurilor de experţi 

Organizarea clasei: 5 grupe 

Timp: 50 minute 

 

Activitatea se va desfășura cu cinci echipe de lucru. 

1. Fiecare grupă va trebui să completeze tabelul de mai jos (Tabelul 1.), pentru un principiu de 

funcționare, conform repartiției realizate de către profesor. Pentru această sarcină elevii vor  

avea la dispoziţie 15 minute.  

2. După terminarea sarcinii de lucru, fiecare elev a  devenit „expert” în subtema studiată, apoi 

grupele se vor reorganiza astfel încât în fiecare grupă nou formată să existe cel puţin o 

persoană din fiecare grupă iniţială. Timp de 20 minute „experții” vor  împărtăşi cu colegii din 

noua grupă cunoştinţele acumulate la pasul anterior. 

 

Tabelul 1. 

După principiul de funcționare După elemenetele constructive După funcția 

îndeplinită în procesul 

tehnologic 

1. mecanice   

 

 

 

2. cu vacuum   

 

3. magnetice    

 

4. speciale   

  

  

5. scule 

 

  

  

  

  

  

 

3. După terminarea sarcinilor de lucru, câte un reprezentant al fiecărei grupe  va veni la tablă/ 

flipchart și va completa tabelul, ca în figura de mai jos: 
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Tabelul 1. Clasificarea accesoriilor roboților industriali 

 

După principiul de funcționare După elemenetele constructive După funcția 

îndeplinită în procesul 

tehnologic 

6. mecanice Cu mână mecanică cu 2 degete 

paralele 

De poziționare, orientare și 

rotire a  obiectului apucat 

Cu mână mecanică cu 3 degete 

paralele 

Cu mâini mecanice cu 2 sau 3 

degete ce execută mişcări de 

rotaţie 

Cu  mâini mecanice cu pârghii 

articulate 

7. cu vacuum Cu generatoare de vacuum 

alimentate la presiune, plus 

ventuză   

De manipulare a pieselor cu 

suprafaţă netedă (de ex. 

sticlă) 

Pentru piese de formă 

geometrică mai complexă 

 

Cu pompe de vacuum, plus 

ventuză 

8. magnetice  Cu magnet permanent Pentru a manipula piese 

plate din material 

feromagnetic 
Cu electro-magnet 

9. speciale Cu cârlige Pentru o  prindere de tip 

cleşte 

Cu spatule Pentru mutarea pieselor pe o 

suprafață plană 

Multi- senzor Pentru  un gripper care 

posedă capacităţi de sesizare 

comparabile cu ale unei 

mâini umane 

10. scule 

 

Cu aparat de sudură Pentru sudare în puncte/cu 

prinderea piesei 

Pentru sudare cu arc  

Pentru sudare/tăiere cu 

flacără 

Cu motoare rotative Pentru : găurire, frezare, 

polizare, periere 

Cu diferite tipurui de 

şurubelniţe 

Pentru procesarea unei piese 

fixate în spaţiul de lucru al 

robotului 

Cu scule speciale pentru diverse acţiuni de 

asamblare 

Cu laser Pentru prelucrare cu laser 

 

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

5. Activitatea de învățare poate fi urmată de coevaluare colegială. 
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Se poate utiliza  tabla interactivă, situație în care fiecare grupă de lucru va avea la dispoziție un 

calculator conectat la tablă și la internet.  

 

• Sugestii privind evaluarea  
Evaluarea reprezintă partea finală a demersului de proiectare didactică prin care profesorul va măsura 

eficienţa întregului proces instructiv-educativ. Evaluarea determină măsura în care elevii au atins 

rezultatele învăţării stabilite în standardele de pregătire profesională. 

 

Se recomandă, ca în parcurgerea modulului, să se utilizeze atât evaluarea de tip formativ, cât şi de tip 

sumativ, pentru verificarea atingerii rezultatelor învăţării. Elevii vor fi evaluaţi în ceea ce priveşte 

atingerea rezultatelor învăţării specificate în cadrul modulului. 

 

Având în vedere că promovarea modulului presupune achiziţii cognitive şi abilităţi practice se vor 

elabora instrumente de evaluare a ambelor tipuri de achiziţii. Combinarea evaluării rezultatelor într-

o singură situaţie sau scenariu de rezolvare a unei probleme ar fi una dintre soluţii. De asemenea, 

pentru a realiza o evaluare cât mai corectă şi completă, se vor folosi atât metodele tradiţionale (probe 

orale, scrise, practice) cât şi cele alternative (proiectul, portofoliul, studiul de caz, observarea 

activităţii şi comportamentului elevului). 

Realizarea instrumentului de evaluare trebuie să aibă ca punct de pornire o situaţie concretă (practică). 

Prin raportare cu aceasta se vor identifica cunoștințele, abilitățile și atitudinile care trebuie evaluate. 

 
Exemplu: 

 

Se propune un instrument de evaluare integrat pentru tema „Sisteme de acționare electrice”, care 

vizează verificarea nivelului de realizare pentru următoarele rezultate ale învățării, conform 

standardului de pregătire profesională: 

 

Cunoștințe: 

7.1.1. Sisteme de acționare (electrice, pneumatice și mixte)- schema bloc. 

 

Abilități: 

7.2.1.Identificarea sistemelor de acționare necesare funcționării roboților industriali. 

7.2.8.Interpretarea informaţiilor cuprinse în documentele şi documentaţia tehnică / tehnologică. 

7.2.10.Aplicarea normelor de sănătate şi securitate în muncă. 

7.2.11.Aplicarea normelor de protecție a mediului cu privire la exploatarea roboților industriali. 

7.2.12.Utilizarea corectă a vocabularului comun şi a celui de specialitate. 

7.2.13.Interpretarea documentației tehnice de specialitate într-o limbă de circulație internațională. 

7.2.14.Utilizarea documentaţiei de specialitate în actualizarea permanentă a cunoştinţelor şi 

abilităţilor.  

7.2.15.Comunicarea/ raportarea rezultatelor activităților profesionale desfășurate. 

 

Atitudini: 

7.3.8 Respectarea normelor de sănătate și securitate în muncă. 

7.3.9.Respectarea normelor de protecție a mediului cu privire la funcționarea roboților industriali. 

7.3.10.Respectarea termenelor/timpului de realizare a sarcinilor. 

7.3.11.Asumarea răspunderii pentru prevenirea și reducerea impactului negativ al activității proprii 

asupra mediului. 
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 Obiectiv: 

• Identificarea parametrilor nominali ai motoarelor electrice de acţionare 

Organizare: Elevii vor lucra individual. 

Timp alocat: 1 oră 

 

Pe bancul de lucru găsiți diverse plăcuțe indicatoare pentru diferite motoare de acționare. Aceleași 

plăcuțe le aveți și în fig. 1 (a, b, ..., f)   

 

 
Fig.1 Plăcuțe indicatoare pentru diverse motoare de acționare 

 

Sarcini de lucru 

 

1. Identificați parametrii nominali pentru fiecare motor. 

2. Scrieți relațiile de calcul pentru randamentul nominal și rezistența indusului 

3.Determinați randamentul nominal și rezistența indusului utilizând relațiile de calcul 

corespunzătoare. 

4. Organizați informațiile citite (de pe plăcuțe) și datele calculate în tabelul de mai jos. 

5. Explicați modul de obținere a datelor trecute în tabel, identificând parametrii nominali pentru o 

plăcuță  indicatoare aflată pe unul din motoarele aflate în laborator.  

 

Rezultate obținute: 

 

Nr. 

Crt. 

Pn 

[kW] 

Un 

[V] 

In 

[A] 

nn 

[rot/ 

min] 

Uex 

[V] 

Iex 

[A] 

դn 

[%] 

Ra 

[Ω] 

Clasa 

de 

izolație 

Tempe 

ratura 

de 

lucru 

a           

b           



Calificarea profesională: Operator la roboți industriali 

Domeniul de pregătire profesională: Electronică automatizări 

13 

 

c           

d           

e           

f           

 

Criterii și indicatori de realizare şi ponderea acestora: 

Nr. 

crt. 

Criterii de realizare şi 

ponderea acestora 
Indicatorii de realizare şi ponderea acestora 

1. Primirea şi 

planificarea sarcinii 

de lucru 

25% Pertinența analizei, soluției de rezolvare 

propuse  

30% 

Identificarea parametrilor nominali care 

trebuie determinați 

35% 

Respectarea  normelor de protecție a 

mediului, normativelor, regulilor de sănătate 

și securitate a muncii 

35% 

2. Realizarea sarcinii de 

lucru 

60% Identificarea parametrilor nominali din 

plăcuțele indicatoare  ale motoarelor de 

acționare 

20% 

Scrierea relațiilor de calcul pentru 

randamentul nominal și rezistența indusului 

20% 

Determinarea randamentului nominal și a 

rezistenței indusului pentru fiecare plăcuță 

indicatoare,  utilizând relațiile de calcul 

corespunzătore 

30% 

Înscrierea informațiilor citite (de pe plăcuțe) 

și datele calculate în tabel. 

30% 

3. Prezentarea şi 

promovarea sarcinii 

realizate 

15% Argumentarea etapelor de realizare a sarcinii 

de lucru 

35% 

Analiza și interpretarea rezultatelor 35% 

Utilizarea corectă a terminologiei de 

specialitate  

30% 
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MODUL II. Monitorizarea și întreținerea roboților industriali 
 

NOTĂ INTRODUCTIVĂ  

 

Modulul „Monitorizarea și întreținerea roboților industriali”, componentă a ofertei educaționale 

(curriculare) pentru calificarea profesională Operator la roboți industriali, din domeniul de pregătire 

profesională Electronică automatizări, face parte din pregătirea practică aferentă clasei a XI-a, 

învățământ profesional.  

Modulul are alocat un numărul de 189 ore/an, conform planului de învățământ, din care: 

▪ 108 ore/an – laborator tehnologic  

▪ 81 ore/an – instruire practică 

 

Modulul „Monitorizarea și întreținerea roboților industriali” este centrat pe rezultate ale învățării 

și vizează dobândirea de cunoștințe, abilități și atitudini necesare angajării pe piața muncii în una din 

ocupațiile specificate în SPP-urile corespunzătoare calificării profesionale de nivel 3 Operator la 

roboți industriali, din domeniul de pregătire profesională Electronică automatizări, sau continuarea 

pregătirii într-o calificare de nivel superior. 

 

Structură modul   
 

Corelarea dintre rezultatele învăţării din SPP și conținuturile învățării 

 

URÎ 8: MONITORIZAREA ȘI 

ÎNTREȚINEREA ROBOȚILOR 

INDUSTRIALI 

Conținuturile învățării 

Rezultate ale învățării (codificate conform 

SPP) 

Cunoștințe Abilități Atitudini 

8.1.1  

8.1.3  

8.1.4  

 

8.2.1. 

8.2.2. 

8.2.3. 

8.2.4. 

8.2.5. 

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 

Standarde, ISO, proceduri 

-conceptul de standard 

-standardele existente în România 

-standardul român SR ISO 9000 

Documente de lucru specifice: 

-fișe de monitorizare;  

-registre de funcționare;  

-rapoarte de activitate;  

Starea tehnică a robotului: - verificarea 

componentelor mecanice, electrice, 

electronice (inspecția vizuală, cu ajutorul 

consolei de operare);  

-uzuri admise;  

-criterii de evaluare a stării tehnice 

- monitorizarea parametrilor viteză, 

poziție, forță, temperatură cu ajutorul 

consolei de operare;  
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-limite admise 

Diagnosticarea defecțiunilor:  

-mesaje de eroare;  

-coduri de eroare;  

-interpretarea alarmelor sistemului de 

control 

Raportarea erorilor:  

-tipuri de erori repetitive;  

-proceduri de raportare;  

-acțiuni corective 

Verificarea calității produselor:  

-proceduri de control al calității;  

-criterii de acceptare/respingere;  

-semnalarea abaterilor 

Norme de sănătate şi securitate în 

muncă, de protecție a mediului 

specifice roboților industriali  

 

8.1.2  

8.1.3  

8.1.4  

 

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 întreținere a roboților 

industriali în conformitate cu 

documentația tehnică 

• cartea tehnică a robotului 

• instrucțiuni de întreținere ale 

producătorului 

• norme interne de întreținere 

Lucrări de întreținere ale roboților 

industriali    

• întreținerea și supravegherea 

zilnică; 

• revizia tehnică; 

• reparația curentă 

Organizarea lucrărilor de întreținere și 

reparații 

• etapele unui proces de întreținere 

• responsabilități specifice 

Planificarea lucrărilor de întreținere și 

reparații 

• tipuri de planuri (zilnic, săptămânal, 

lunar, anual) 

• grafice de întreținere 

• sistemul de întreținere preventivă 

Necesarul de resurse pentru executarea 

lucrărilor de întreținere  

- resurse materiale (consumabile, 

piese de schimb, lubrifianți), 

SDV-uri, AMC-uri 

Efectuarea lucrărilor de întreținere 
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roboților industriali 

• proceduri de lubrifiere 

• verificarea și reglarea elementelor 

mecanice 

• verificarea componentelor 

electrice/electronice 

• testarea funcțională după întreținere 

Recepția și predarea robotului după 

întreținere: 

• probe de funcționare 

• documente de predare-primire 

• consemnarea lucrărilor efectuate 

Norme de sănătate şi securitate în 

muncă, de protecție a mediului 

specifice roboților industriali  

 
• Lista minimă de resurse materiale (echipamente, unelte și instrumente, machete,  
materii prime și materiale, documentații tehnice, economice, juridice etc.) necesare  
dobândirii rezultatelor învățării (existente în şcoală sau la operatorul economic):  

⮚ Accesorii ale roboților industriali 

⮚ Standuri educaționale destinate studiului experimental al roboților industriali 

• Tablă interactivă 

⮚ Videoproiector, sistem de calcul conectat la internet,  

⮚ Auxiliare curriculare, fișe de lucru, fișe de documentare, reviste de specialitate, 

documentația lucrărilor practice (cărți tehnice, dicționare de termeni tehnici, normative 

specifice, fișe individuale de instructaj SSM și PSI, standarde tehnice) etc. 

⮚ Aparate de măsură și control 

⮚ echipamente de protecție. 
 

 

• Sugestii metodologice   
Conţinuturile modulului „Monitorizarea și întreținerea roboților industriali” trebuie să fie abordate 

într-o manieră integrată, corelată cu particularităţile şi cu nivelul iniţial de pregătire al elevilor. 

 

Această secţiune are rolul de a vă orienta asupra modalităţilor de dezvoltare a rezultatelor învăţării, 

prin intermediul conţinuturilor recomandate şi având în vedere cunoştinţe, abilităţi şi atitudini pe care 

le presupune unitatea de rezultate ale învăţării. 

Fiecare elev are un stil de învăţare propriu. Pe de altă parte, complexitatea situaţiilor de viaţă ale 

omului modern reclamă o adaptare continuă a stilului propriu la cerinţele sarcinii de lucru. Cu alte 

cuvinte, mediul concret în care va lucra îl va pune în situaţia de a analiza informaţiile şi de a acționa 

în consecinţă, folosind atât senzorii vizuali cât şi capacităţile motorii şi intelectuale. Din aceste 

considerente, activităţile de învăţare trebuie să răspundă unor stiluri variate de învăţare, în care să se 

regăsească fiecare elev şi care să contribuie la extinderea abilităţilor individuale de a relaţiona cu 

„lumea reală”. 

 

Pregătirea, se recomandă a se desfăşura în laboratoare/ cabinete de specialitate din unitatea de 

învăţământ, dotate conform recomandărilor menţionate mai sus, sub coordonarea profesorului de 

specialitate. 
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Pentru formarea competenţelor cheie trebuie utilizate activităţi de învăţare prin care elevii să-şi 

dezvolte abilităţile de lucru în echipă, de comunicare, asumarea iniţiativei în rezolvarea unor 

probleme, etc. 

Pentru modulul „Monitorizarea și întreținerea roboților industriali”, se recomandă ca, pe lângă 

metodele de învăţământ clasice, să se utilizeze, cu preponderenţă, metode specifice învăţării centrate 

pe elev, ca de exemplu: harta conceptuală, cubul, peer learning – metoda grupurilor de experţi, 

concasarea (SCAMPER), studiul de caz, organizatorul grafic (diagrama Venn), etc. 

 

Pentru dobândirea rezultatelor învățării aferente modulului „Monitorizarea și întreținerea 

roboților industriali”, propunem următoarea listă orientativă cu exemple de activități de laborator / 

practice. Lista va fi completată/ adaptată în funcție de resursele disponibile în școală și/sau la agentul 

economic partener. 
 

1. Citirea și interpretarea parametrilor de funcționare ai unui robot industrial. 

2. Efectuarea inspecției vizuale complete a unui robot industrial. 

3. Utilizarea consolei de operare pentru identificarea și resetarea unei erori. 

4. Întocmirea unui raport de eroare după identificarea unei defecțiuni. 

5. Verificarea calității unui produs executat de robotul industrial și semnalarea abaterilor. 

6. Efectuarea operațiilor de întreținere zilnică a robotului industrial. 

7. Efectuarea unei revizii tehnice conform normelor și procedurilor specifice. 

8. Stabilirea operațiilor de întreținere necesare pentru un robot industrial dat. 

9. Efectuarea operațiilor de întreținere și supraveghere zilnică a robotului industrial. 

10. Planificarea și organizarea unui program de întreținere pe o perioadă de o lună. 

11. Identificarea și pregătirea resurselor necesare pentru o lucrare de întreținere. 

12. Completarea unui plan de întreținere și reparații pentru un robot industrial. 

13. Verificarea și înlocuirea unui element consumabil al robotului industrial. 

14. Realizarea completă a unui ciclu de monitorizare a robotului industrial și întocmirea 

documentației. 

15. Executarea unui set complet de operații de întreținere și completarea tuturor documentelor 

aferente. 

16. Evaluarea stării tehnice a unui robot industrial și elaborarea unui raport de stare cu propuneri 

de intervenție. 
 

În continuare, prezentăm un exemplu de activitate de învățare:  Investigare - Metoda grupurilor de 

experţi (JIGSAW)  pentru învățarea modului de monitorizare a funcționării roboților industriali: 

 

Rezultate ale învățării vizate, conform standardului de pregătire profesională 

 

Cunoștințe: 

• 8.1.1 – Norme, proceduri și mijloace de monitorizare în exploatarea roboților industriali 

• 8.1.3 – Norme de sănătate și securitate în muncă specifice activității cu roboți industriali 

 

Abilități: 

• 8.2.2 – Utilizarea consolei de operare pentru urmărirea parametrilor de funcționare. 

• 8.2.3 – Verificarea calității produselor și 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 răspunderii pentru acuratețea datelor înregistrate. 

• 8.3.5 – Colaborarea eficientă cu echipa în vederea remedierii erorilor. 

• 8.3.7 – Respectarea normelor SSM în activitatea de monitorizare. 

 

Obiectiv: 

❖ Să monitorizeze funcționarea unui robot industrial. 

 

Tipul activităţii : Investigare - Metoda grupurilor de experţi (JIGSAW)   

Organizarea clasei: 4 grupe de experți 

Timp: 50 minute 

 

Scenariu: 

Sunteți operatori de roboți industriali la o fabrică de piese auto. Robotul de pe linia 3 a produs în 

ultimele 2 ore piese cu abateri dimensionale față de specificațiile tehnice. Managerul de producție vă 

solicită să: monitorizați parametrii de funcționare, diagnosticați cauza problemei, completați 

documentele de raportare și propuneți măsuri corective. 

 

Temele de expertiză: 

• Grupa 1 – EXPERȚI ÎN PARAMETRI: Citesc și interpretează parametrii de pe consola de 

operare (viteză, poziție, forță, temperatură). Identifică valorile ieșite din limitele admise. 

• Grupa 2 – EXPERȚI ÎN DIAGNOSTICARE: Analizează mesajele de eroare și codurile de 

defect afișate. Interpretează alarmele sistemului de control. 

• Grupa 3 – EXPERȚI ÎN CALITATE: Verifică produsele executate față de fișa tehnică. 

Completează fișa de control calitate și identifică abaterile dimensionale. 

• Grupa 4 – EXPERȚI ÎN RAPORTARE: Completează electronic documentele de raportare a 

erorilor (fișă de monitorizare, raport de incident). Propun acțiuni corective. 

 

Desfășurare: 

• Fiecare grupă lucrează 30 de minute în zona sa de expertiză cu documentele și echipamentele 

aferente. 

• Ultimele 20 minute: câte un reprezentant din fiecare grupă prezintă pe scurt concluziile 

celorlalte grupe. 

Rolul profesorului:  

• Monitorizează activitățiile fiecărei grupe de lucru, prin urmărirea etapelor de realizare și 

a respectării cerințelor metodologice. 

• Adresează întrebări orientative, în vederea stimulării raționamentului tehnic, clarificării 

deciziilor și corectării erorilor de abordare. 

• Asigură respectarea normelor de sănătate și securitate în muncă (SSM), prin verificarea 

aplicării procedurilor de lucru, utilizării echipamentului individual de protecție și respectării regulilor 

specifice activității. 
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• Sugestii privind evaluarea  

 
Evaluarea reprezintă partea finală a demersului de proiectare didactică prin care profesorul va măsura 

eficienţa întregului proces instructiv-educativ. Evaluarea determină măsura în care elevii au atins 

rezultatele învăţării stabilite în standardele de pregătire profesională. 

 

Se recomandă, ca în parcurgerea modulului, să se utilizeze atât evaluarea de tip formativ, cât şi de tip 

sumativ, pentru verificarea atingerii rezultatelor învăţării. Elevii vor fi evaluaţi în ceea ce priveşte 

atingerea rezultatelor învăţării specificate în cadrul modulului. 

 

Având în vedere că promovarea modulului presupune achiziţii cognitive şi abilităţi practice se vor 

elabora instrumente de evaluare a ambelor tipuri de achiziţii. Combinarea evaluării rezultatelor într-

o singură situaţie sau scenariu de rezolvare a unei probleme ar fi una dintre soluţii. De asemenea, 

pentru a realiza o evaluare cât mai corectă şi completă, se vor folosi atât metodele tradiţionale (probe 

orale, scrise, practice) cât şi cele alternative (proiectul, portofoliul, studiul de caz, observarea 

activităţii şi comportamentului elevului). 

 

Realizarea instrumentului de evaluare trebuie să aibă ca punct de pornire o situaţie concretă (practică). 

Prin raportare cu aceasta se vor identifica cunoștințele, abilitățile și atitudinile care trebuie evaluate. 

 
Exemplu: 

Se propune un instrument de evaluare integrat pentru tema „Monitorizare funcționării unui robot 

industrial”, care vizează verificarea nivelului de realizare pentru următoarele rezultate ale învățării, 

conform standardului de pregătire profesională: 

 

Cunoștințe: 

• 8.1.1 – Norme, proceduri și mijloace de monitorizare în exploatarea roboților industriali 

• 8.1.3 – Norme de sănătate și securitate în muncă specifice activității cu roboți industriali 

 

Abilități: 

• 8.2.2 – Utilizarea consolei de operare pentru urmărirea parametrilor de funcționare. 

• 8.2.3 – Verificarea calității produselor și semnalarea eventualelor abateri. 

• 8.2.5 – Raportarea erorilor repetitive conform procedurilor specifice. 

• 8.2.6 – Stabilirea operațiilor de întreținere conform normelor și procedurilor 

• 8.2.7 – Efectuarea operațiilor de întreținere a robotului industrial 

 

Atitudini: 

• 8.3.2 – Asumarea răspunderii pentru acuratețea datelor înregistrate. 

• 8.3.7 – Respectarea normelor SSM în activitatea de monitorizare. 

 

Obiectiv: 

❖ Să monitorizeze funcționarea unui robot industrial. 
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Scenariul probei 

Ești operator la roboți industriali la o fabrică de componente auto. La începutul schimbului de lucru, 

ai primit de la schimbul anterior un proces verbal de predare-primire care semnalează că robotul de 

pe postul tău a afișat în ultimele 30 de minute codul de eroare ERR-215 (temperatură ridicată ax Z) 

și că au fost produse 12 piese cu diametrul exterior în afara toleranței admise (+0,4 mm față de cota 

nominală de 25,00 mm; toleranță admisă: ±0,15 mm). 

Ai la dispoziție: robotul industrial, consola de operare, documentația tehnică, fișele de lucru 

și echipamentele de protecție. Trebuie să parcurgi toate sarcinile de mai jos în ordinea 

indicată. 

 

Sarcini de lucru 

 

1. Echipează-te corect cu echipamentul de protecție. 

2. Realizează inspecția vizuală a robotului și notează în tabelul de mai jos cel puțin 3 elemente 

verificate și starea lor: 

 

Nr. Element inspectat Stare constatată 

1   

2   

3   

4   

5   

 

3. Pornește robotul respectând procedura din documentația tehnică. Descrie succint pașii 

parcurși: 

 

 

4. Utilizând consola de operare, citește și înregistrează parametrii de funcționare în tabelul de 

mai jos. Compară cu valorile nominale și bifează dacă sunt în limite admise: 

 

Parametru 
Valoare 

nominală 

Valoare 

citită 
Limita admisă 

În limite? 

(DA/NU) 

Temperatura motor 

ax X 

45 °C  55 °C max  

Temperatura motor 

ax Y 

45 °C  55 °C max  

Temperatura motor 

ax Z 

45 °C  75 °C max  

Viteza ax principal 120 rpm  100–140 rpm  
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Presiunea sistemului 

pneumatic 

6 bar  5,5–6,5 bar  

Curentul absorbit 

motor principal 

8,5 A  10 A max  

 

5.   Identifică pe consolă codul de eroare ERR-215. Pe baza documentației tehnice, descrie 

semnificația acestuia și parametrul afectat: 

   

   

6. Care dintre parametrii monitorizați se află în afara limitelor admise? Notează-i și precizează 

abaterea față de valoarea maximă admisă: 

   

   

 

7. Măsoară 5 piese din lotul suspect și completează fișa de control de mai jos (cota nominală: 

Ø 25,00 mm; toleranță: ±0,15 mm): 

 

Piesă 

nr. 

Măsurătoare 

1 (mm) 

Măsurătoare 

2 (mm) 
Media (mm) 

Abatere față de 

nominal (mm) 

Acceptată / 

Respinsă 

1      

2      

3      

4      

5      

 

Concluzie lot: Piese acceptate: ___ / Piese respinse: ___ 
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Criterii și indicatori de realizare şi ponderea acestora: 

 

Nr. 

crt. 

Criterii de realizare şi 

ponderea acestora 
Indicatorii de realizare şi ponderea acestora 

1. Primirea şi planificarea 

sarcinii de lucru 

25% Pertinența analizei, soluției de rezolvare 

propuse. 

30% 

Alegerea echipamentului de protecție 

adecvat. 

35% 

Respectarea  normelor de protecție a 

mediului, normativelor, regulilor de 

sănătate și securitate a muncii. 

35% 

2. Realizarea sarcinii de 

lucru 

60% Realizarea inspecției vizuale a robotului și 

notarea a cel puțin 3 elemente verificate. 

20% 

Pornirea robotului conform procedurii. 10% 

Citirea și înregistrarea parametrilor. 30% 

Identificarea și descrierea ERR-215. 10% 

   
Identificarea parametrilor în afara 

limitelor. 

10% 

   Completarea fișei de control.  20% 

3. Prezentarea şi 

promovarea sarcinii 

realizate 

15% Argumentarea etapelor de realizare a 

sarcinii de lucru. 

35% 

Analiza și interpretarea rezultatelor. 35% 

Utilizarea corectă a terminologiei de 

specialitate.  

30% 
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MODUL III. PROGRAMAREA ROBOTULUI 
 

NOTĂ INTRODUCTIVĂ  

 

Modulul „Programarea robotului”, componentă a ofertei educaționale (curriculare) pentru 

calificarea profesională Operator la roboți industriali, din domeniul de pregătire profesională 

Electronică automatizări, face parte din pregătirea practică aferentă clasei a XI-a, învățământ 

profesional.  

Modulul are alocat un numărul de 108 ore/an, conform planului de învățământ, din care: 

                                                        27 ore/an – laborator tehnologic  

                                                        81 ore/an – instruire practică 

 

Modulul „Programarea robotului” este centrat pe rezultate ale învățării și vizează dobândirea de 

cunoștințe, abilități și atitudini necesare angajării pe piața muncii în una din ocupațiile specificate în 

SPP-ul corespunzător calificării profesionale de nivel 3 Operator la roboți industriali, din domeniul 

de pregătire profesională Electronică automatizări, sau continuarea pregătirii într-o calificare de nivel 

superior. 

 

STRUCTURĂ MODUL   

 

Corelarea dintre rezultatele învăţării din SPP și conținuturile învățării 

 

URÎ 9: PROGRAMAREA ROBOTULUI 

INDUSTRIAL 

Conținuturile învățării 

Rezultate ale învățării (codificate conform 

SPP) 

Cunoștințe Abilități Atitudini 

9.1.1  

9.1.7 

9.1.8 

9.2.1  

 

9.2.2  

9.2.11 

9.2.12 

9.2.13 

9.2.15 

9.3.1 

9.3.2 

9.3.3 

9.3.4 

9.3.5 

9.3.6 

9.3.7 

Interfețe de comandă (Human 

Machine Interface - HMI) pentru 

roboții industriali 

- Definiție 

- Rol 

- Clasificarea interfețelor de comandă  

Human Machine Interface – HMI 

(grafică/utilizator – GUI/UI, linie de 

comandă -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 și dezavantaje (UI vs. 

CLI) 

- Elemente componente HMI (ecran, 

tasta meniu, tasta oprire, tasta 

pornire, taste înainte , înapoi, sus, 
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jos, taste cu utilizări multiple, taste 

predefinite, meniuri și submeniuri) 

- Norme SSM, PSI, protecția 

mediului specifice utilizării 

interfețelor de comandă 

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 

Funcții de bază ale interfeței de 

comandă: 

• Funcția START (Operația de 

pornire) – descriere, condiții 

preliminare pentru inițiere, etape 

pentru activarea funcției;  

• Funcția STOP (Operația de oprire) 

–Descriere, tipuri de oprire (de 

urgență, de rutină, planificate), 

proceduri de oprire, importanța și 

implicațiile funcției 

• Funcția de aducere a robotului în 

punctul de referință- definirea 

punctului de referință, proceduri de 

revenire la punctul de referință, 

calibrare și realiniere 

• Funcția Toolchanging (Operația de 

aducere a robotului în punctul de 

schimbare a accesoriului) – definirea 

funcției, rolul funcției, proceduri de 

aducere a robotului în punctul de 

schimbare a accesoriului 

• Funcții/comenzi de mișcare 

Parametrii de bază ai interfeței de 

comandă  

- Setarea parametrilor în modul 

de funcționare online și offline 

- Setarea parametrilor în modul 

de funcționare manual și 

automat 

- Proceduri de trecere din modul 

online – offline, offline-online 

Norme SSM, PSI, de protecția 

mediului specifice utilizării funcțiilor 

de bază a interfețelor de comandă 

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 în 

conformitate cu documentația 

tehnică 

și cu etapele procesului tehnologic 

-     metode specifice de setare a 

parametrilor 

-  setarea parametrilor viteză, 

accelerație, poziționare, sarcina utilă, 

precizie și repetabilitate  
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9.2.15 - instrumente informatice pentru 

programarea robotului: tipuri de 

instrumente informatice, mod de 

utilizare 

- raportarea datelor de producție și 

performanță a roboților folosind 

interfețe HMI /HMI avansate 

-Norme SSM, PSI, de protecția 

mediului specifice setării parametrilor 

roboților industriali 

9.1.4  

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 

Defecte semnalate pe ecranul consolei 

de operare a robotului 

-Tipuri de erori (critice, non critice și 

informative) 

-Coduri de eroare care apar pe ecranul 

consolei de operare și semnificația lor 

-Alerte vizuale și 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 esențiali 

(temperatură, presiune, viteză de 

execuție) 

-monitorizarea și raportarea datelor de 

producție și performanță a roboților 

folosind interfețe HMI avansate 

-Coliziune: Definiție, mesaje de eroare 

specifice coliziunii 

-Pick and Place: Descrierea procesului 

de Pick and Place, Tipuri de erori 

specifice 

-Realimentare: Importanța realimentării 

corecte, Mesaje de eroare asociate 

realimentării 

Norme SSM, PSI, protecția mediului 

specifice domeniului electronică 

automatizări 

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 

roboții industriali 

- Proceduri pentru corectarea setărilor   

- Proceduri pentru restabilirea setărilor 

implicite 

- Etape de remediere a erorilor: 

- Verificarea inițială 

- Contactarea suportului tehnic 

- Înregistrarea și 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 

- Recomandări pentru evitarea erorilor 

frecvente 

Norme SSM, PSI, protecția mediului 

specifice procedurilor de depanare. 

9.1.6  

9.1.7 

9.1.8 

9.2.10  

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 

Metode de verificare a robotului 

-Scopul verificării 

-Moduri de verificare a funcționării: 

   -Verificarea inițială a sistemelor 

esențiale 

   - Testarea mișcărilor de bază ale 

robotului 

   -Testarea interfeței de utilizator 

   -Verificarea comunicării între robot 

și alte dispozitive/sisteme 

-Raportarea rezultatelor verificării: 

înregistrarea/transmiterea rezultatelor 

fiecărei verificări 

-Norme SSM, PSI, protecția mediului 

specifice verificării roboților industriali 

după remedierea defectelor 

 

Lista minimă de resurse materiale (echipamente, unelte și instrumente, machete,  materii 

prime și materiale, documentații tehnice, economice, juridice etc.) necesare  dobândirii 

rezultatelor învățării (existente în şcoală sau la operatorul economic):  

 

⮚ Standuri educaționale destinate studiului experimental al roboților industriali 

• Tablă interactivă 

⮚ Videoproiector, sistem de calcul conectat la internet,  

⮚ Auxiliare curriculare, fișe de lucru, fișe de documentare, reviste de specialitate, documentația 

lucrărilor practice (cărți tehnice, dicționare de termeni tehnici, normative specifice, fișe 

individuale de instructaj SSM și PSI, standarde tehnice) etc. 

⮚ echipament de protecție. 

 

• Sugestii metodologice   
   

Conţinuturile modulului „Programarea robotului” trebuie să fie abordate într-o manieră integrată, 

corelată cu particularităţile şi cu nivelul iniţial de pregătire al elevilor. 

Această secţiune are rolul de a vă orienta asupra modalităţilor de dezvoltare a rezultatelor învăţării, 

prin intermediul conţinuturilor recomandate şi având în vedere cunoştinţe, abilităţi şi atitudini pe care 

le presupune unitatea de rezultate ale învăţării. 

 

Fiecare elev are un stil de învăţare propriu. Pe de altă parte, complexitatea situaţiilor de viaţă ale 
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omului modern reclamă o adaptare continuă a stilului propriu la cerinţele sarcinii de lucru.  

 

Cu alte cuvinte, mediul concret în care va lucra îl va pune în situaţia de a analiza informaţiile şi de a 

acționa în consecinţă, folosind atât senzorii vizuali cât şi capacităţile motorii şi intelectuale. Din aceste 

considerente, activităţile de învăţare trebuie să răspundă unor stiluri variate de învăţare, în care să se 

regăsească fiecare elev şi care să contribuie la extinderea abilităţilor individuale de a relaţiona cu 

„lumea reală”. 

Pregătirea, se recomandă a se desfăşura în laboratoare/ cabinete de specialitate din unitatea de 

învăţământ, dotate conform recomandărilor menţionate mai sus, sub coordonarea profesorului de 

specialitate. 

 

Pentru formarea competenţelor cheie trebuie utilizate activităţi de învăţare prin care elevii să-şi 

dezvolte abilităţile de lucru în echipă, de comunicare, asumarea iniţiativei în rezolvarea unor 

probleme, etc. 

Pentru modulul  „Programarea robotului”, se recomandă ca, pe lângă metodele de învăţământ clasice, 

să se utilizeze, cu preponderenţă, metode specifice învăţării centrate pe elev, ca de exemplu: harta 

conceptuală, cubul, peer learning – metoda grupurilor de experţi, concasarea (SCAMPER), studiul de 

caz, organizatorul grafic (diagrama Venn), etc. 
 

Pentru dobândirea rezultatelor învățării aferente modulului „Programarea robotului”, 

propunem următoarea listă orientativă cu exemple de activități de laborator / practice.  

Lista va fi completată/ adaptată în funcție de resursele disponibile în școală și/sau la agentul 

economic partener. 

 

1. Manipularea pieselor dintr-un punct A  într-un punct B cu ajutorul interfeței de comandă. 

2. Manipularea pieselor folosind robotul si dispunerea lor liniar. 

3. Manipularea pieselor folosind robotul si dispunerea lor circular. 

4. Manipularea pieselor folosind robotul si dispunerea lor pe linii și coloane. 

5. Manipularea pieselor folosind robotul si dispunerea lor pe diferite nivele de înălțime. 

6. Eficientizarea modului de deplasare a robotului din punctul A in punctul B. 

7. Alegerea parametrilor în funcție de tipul de sisteme de prindere utilizat (mecanic, vid). 

8. Pornirea robotului și verificarea stării de funcționare. 

9. Verificarea și executarea de corecții. 

10. Diagnosticare și remediere a erorilor semnalate pe ecranul consolei de operare a robotului. 

11. Realizarea unui program de strângere a șuruburilor. 

12. Modificarea în program a forței de strângere a șuruburilor. 

13. Modificarea în program a tipului de sudură (în puncte, linie). 

14. Modificarea în program adăugând o poziție intermediară. 

15. Verificarea funcționării la mersul în gol. 

16. Introducerea în program a funcției Wait conform fișei de lucru. Selectarea statusurilor în 

funcție de fișa tehnologică. 

 

În continuare, prezentăm un exemplu de activitate de învățare “Ştiu – Vreau să ştiu – Am învăţat”, 

pentru învățarea funcțiilor de bază ale interfeței de comandă a robotului: 

 

Rezultate ale învățării vizate, conform standardului de pregătire profesională 

Cunoștințe: 

9.1.2 Funcțiile de bază ale interfeței de comandă  (Start , Stop, revenirea robotului în punctul de 

referință, Toolchanging, selectare manuală – automat, online/offline). 
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Abilități: 

9.2.3 Operarea cu funcțiile de bază ale interfeței de comandă a robotului industrial (Start , Stop, 

revenirea robotului în punctul de referință, Toolchanging,). 

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

9.2.11.Aplicarea normelor de sănătate și securitate în muncă. 

9.2.12.Aplicarea normelor de protecție a mediului. 

9.2.13.Utilizarea corectă a vocabularului comun şi a celui de specialitate. 

9.2.15.Interpretarea documentației tehnice de specialitate într-o limbă de circulație internațională. 

 

Atitudini: 

9.3.1.Adoptarea atitudinii critice și de reflectare și folosirea responsabilă a mijloacelor de informare. 

9.3.2.Asumarea în cadrul echipei de la locul de muncă a responsabilității pentru sarcina de lucru 

primită. 

9.3.3.Asumarea inițiativei în rezolvarea unor probleme specifice locului de muncă și corespunzătoare 

nivelului de pregătire. 

9.3.4.Adaptarea la cerințele și  la dinamica evoluției tehnologice. 

9.3.5.Respectarea normelor de sănătate și securitate în muncă. 

9.3.6.Respectarea normelor de protecție a mediului cu privire la funcționarea roboților industriali. 

9.3.7.Formularea şi exprimarea argumentelor în vederea susținerii soluțiilor propuse. 

 

OBIECTIVE 

- Să cunoască funcțiile de bază ale interfeței de comandă.  

- Să pornească robotul industrial cu ajutorul interfeței de comandă. 

- Să oprească robotul industrial cu ajutorul interfeței de comandă. 

- Să efectueze operații de mișcare a robotului cu ajutorul interfeței de comandă. 

- Să efectueze operații de deplasare a robotului cu ajutorul interfeței de comandă. 

 

Tipul activităţii : Metoda  „Ştiu / Vreau să ştiu / Am învăţat 

Organizarea clasei:  în grupe a câte 4-5 elevi 

Timp: 50 minute 

 

Desfășurare: 

- se anunță tema: Funcțiile de bază ale interfeței de comandă a robotului 

- se prezintă tabelul cu rubricile: Ştiu / Vreau să ştiu / Am învăţat. 

Știu Vreau să știu Am învățat 

   

- fiecare grupă îşi va alege un reprezentant care va nota pe fișa de lucru cele stabilite de membrii 

grupului 

- La început, se cere elevilor să  noteze în tabel tot ceea ce ştiu despre Funcțiile de bază ale 

interfeței de comandă a robotului, apoi fiecare grupă va citi de pe fişă ceea ce a notat. Împreună 

cu cadrul didactic, elevii vor stabili ce ar trebui să fie notat în tabel la rubrica „Ştiu” şi 

completează apoi în tabelul de pe tabla interactivă / tablă/ foaie de flipchart. 

- Etapa „Vreau să ştiu”: Elevii sunt solicitaţi  să formuleze întrebări despre ce ar dori să mai 

afle legat de Funcțiile de bază ale interfeței de comandă a robotului, despre lucrurile de care 

nu sunt siguri sau lucrurile despre care ar vrea să cunoască ceva nou. Se notează aceste 
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întrebări în coloana din mijloc a tabelului, la tabla interactivă / tablă/ foaie de flipchart. 

- Etapa „Am învăţat”: După predarea conţinutului, se revine asupra întrebărilor pe care le-au 

formulat elevii în etapa anterioară şi pe care le-au trecut la “Vreau să ştiu”. Se reia fiecare 

întrebare şi se notează răspunsurile aflate în timpul predării noului conţinut în coloana a treia. 

- În încheierea lecției, pentru a se realiza feed-back-ul, elevii revin la schema S/V/A şi decid ce 

au știut la începutul lecției, ce au vrut să învețe pe parcursul ei şi ce au învățat din lecție. Se 

realizează astfel o învățare autentică şi durabilă prin asimilarea unor cunoștințe noi şi 

restructurarea activă a unor scheme mentale. 

 

Stiu Vreau sa stiu Am învățat 

- Ce este interfața de 

comandă. 

- Care sunt elementele 

componente ale interfeței de 

comandă. 

- Cum pornesc robotul cu 

ajutorul interfeței de comandă 

- Cum opresc robotul cu 

ajutorul interfeței de comandă 

- Cum efectuez operațiile de 

mișcare ale robotului cu 

ajutorul interfeței de comandă 

- Cum deplasez pe axe 

robotul 

 

-Să pornesc și să opresc 

robotul cu ajutorul interfeței 

de comandă. 

-Să efectuez operațiile de 

mișcare ale robotului cu 

ajutorul interfeței de comandă 

-Să deplasez robotul pe 

diferite axe cu ajutorul 

interfeței de comandă. 

 

 

• Sugestii privind evaluarea  

 
Evaluarea reprezintă partea finală a demersului de proiectare didactică prin care profesorul va măsura 

eficienţa întregului proces instructiv-educativ. Evaluarea determină măsura în care elevii au atins 

rezultatele învăţării stabilite în standardele de pregătire profesională. 

Se recomandă, ca în parcurgerea modulului, să se utilizeze atât evaluarea de tip formativ, cât şi de tip 

sumativ, pentru verificarea atingerii rezultatelor învăţării. Elevii vor fi evaluaţi în ceea ce priveşte 

atingerea rezultatelor învăţării specificate în cadrul modulului. 

 

Având în vedere că promovarea modulului presupune achiziţii cognitive şi abilităţi practice se vor 

elabora instrumente de evaluare a ambelor tipuri de achiziţii. Combinarea evaluării rezultatelor într-

o singură situaţie sau scenariu de rezolvare a unei probleme ar fi una dintre soluţii.  

 

De asemenea, pentru a realiza o evaluare cât mai corectă şi completă, se vor folosi atât metodele 

tradiţionale (probe orale, scrise, practice) cât şi cele alternative (proiectul, portofoliul, studiul de caz, 

observarea activităţii şi comportamentului elevului). 

 

Realizarea instrumentului de evaluare trebuie să aibă ca punct de pornire o situaţie concretă (practică). 

Prin raportare cu aceasta se vor identifica cunoștințele, abilitățile și atitudinile care trebuie evaluate. 

 
Exemplu: 

Se propune un instrument de evaluare integrat pentru tema „Funcțiile de bază ale interfeței de 

comandă a robotului”, care vizează verificarea nivelului de realizare pentru următoarele rezultate ale 

învățării, conform standardului de pregătire profesională: 
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Cunoștințe: 

9.1.2 Funcțiile de bază ale interfeței de comandă  (Start , Stop, revenirea robotului în punctul de 

referință, Toolchanging, selectare manuală – automat, online/offline) 

 

Abilități: 

9.2.3 Operarea cu funcțiile de bază ale interfeței de comandă a robotului industrial (Start , Stop, 

revenirea robotului în punctul de referință, Toolchanging,) 

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

9.2.11.Aplicarea normelor de sănătate și securitate în muncă 

9.2.12.Aplicarea normelor de protecție a mediului  

9.2.13.Utilizarea corectă a vocabularului comun şi a celui de specialitate 

9.2.15.Interpretarea documentației tehnice de specialitate într-o limbă de circulație internațională. 

 

Atitudini: 

9.3.1.Adoptarea atitudinii critice și de reflectare și folosirea responsabilă a mijloacelor de informare 

9.3.2.Asumarea în cadrul echipei de la locul de muncă a responsabilității pentru sarcina de lucru 

primită 

9.3.3.Asumarea inițiativei în rezolvarea unor probleme specifice locului de muncă și corespunzătoare 

nivelului de pregătire 

9.3.4.Adaptarea la cerințele și  la dinamica evoluției tehnologice 

9.3.5.Respectarea normelor de sănătate și securitate în muncă. 

9.3.6.Respectarea normelor de protecție a mediului cu privire la funcționarea roboților industriali 

9.3.7.Formularea şi exprimarea argumentelor în vederea susținerii soluțiilor propuse 
 

 

OBIECTIVE 

- Să cunoască funcțiile de bază ale interfeței de comandă  

- Să pornească robotul industrial cu ajutorul interfeței de comandă 

- Să oprească robotul industrial cu ajutorul interfeței de comandă 

- Să efectueze operații de mișcare a robotului cu ajutorul interfeței de comandă 

- Să efectueze operații de deplasare a robotului cu ajutorul interfeței de comandă 

 

Scenariul probei 

 

Ești operator la roboți industriali la o linie de producție flexibilă. La începutul schimbului de 

lucru trebuie să pui în funcțiune robotul, să verifici funcționarea lui în regim manual și să 

execuți operații simple de manipulare a pieselor. Șeful de schimb îți transmite sarcinile de 

lucru. 

 

Sarcini de lucru 

 

1. Porniți interfața de comandă şi aşteptaţi faza de iniţializare. 

2. Deblocaţi şi validaţi butonul oprire de urgență.  

3. Setați regimul de lucru manual.  

4. Activaţi sistemul de coordonate global.  

5. Extrageți un paralelipiped dreptunghic din cutia cu forme geometrice 

6. Așezați paralelipipedul dreptunghic pe masă. 
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7. Aduceți robotul în punctul inițial 

8. Luați paralelipipedul dreptunghic de pe masă şi poziţionaţi-l în orice altă poziţie 

9. Deplasați robotul în funcție de axe, cu diferite setări Hand-Override cu ajutorul tastelor pentru 

deplasarea manuală.  

10. Respectați normelor de sănătate și securitate în muncă, PSI, protecția mediului 

 

Criterii și indicatori de realizare şi ponderea acestora: 

 

Nr. 

crt. 

Criterii de realizare şi 

ponderea acestora 
Indicatorii de realizare şi ponderea acestora 

1. Primirea şi planificarea 

sarcinii de lucru 

25% Pertinența analizei, soluției de rezolvare 

propuse  

30% 

Pregătirea consolei de comandă pentru 

realizarea sarcinilor de lucru 

35% 

Respectarea  normelor de protecție a 

mediului, normativelor, regulilor de 

sănătate și securitate a muncii 

35% 

2. Realizarea sarcinii de 

lucru 

60% Pornirea robotului cu ajutorul consolei 10% 

Deblocarea și validarea butonului oprire de 

urgență 

10% 

Setarea modului de lucru manual 10% 

Activarea sistemul de coordonate global 10% 

Mutarea paralelipipedului dreptunghic în 

punctele precizate 

20% 

Aducerea robotului în punctul de referință 5% 

Deplasarea robotului în funcție de axe, cu 

diferite setări Hand-Override cu ajutorul 

tastelor pentru deplasarea manuală 

20% 

Folosirea corespunzătoare a echipamentelor 

de lucru. 

15% 

3. Prezentarea şi 

promovarea sarcinii 

realizate 

15% Argumentarea etapelor de realizare a 

sarcinii de lucru 

35% 

Analiza rezultatelor obținute 35% 

Utilizarea corectă a terminologiei de 

specialitate  

30% 
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