
 

 

UNIVERSITATEA DIN ORADEA  

FACULTATEA DE INGINERIE MANAGE RIALĂ ŞI  

TEHNOLOGICĂ  
Str. Universităţii, nr. 1, pavilion B, cod poştal 410087, Oradea, jud. Bihor, România 

 tel. 0259 408136, fax. 0259 408436  http://imt.uoradea.ro, mail: imt@uoradea.ro 

Departamentu l  de  Mecatron ică  

 

 

TEMATICA PROBELOR DE CONCURS 

POST NR. 7   Conferenţiar universitar 
 

 

1. SISTEME FLEXIBILE DE FABRICAŢIE 

1. Structura generală a sistemelor de fabricaţie 

2. Noţiunea de “sistem”. 

3. Modelul matematic al unui sistem. 

4. Matrice de cuplare. Matrice de structură. 

5. Fluxuri de materiale, energie şi informaţii tehnologice. 

6. Transmisii mecanice utilizate la acţionarea roboţilor 

7. Elaborarea concepţiei generale a SFF 

8. Alegerea subsistemului de prelucrare 

9. Alegerea subsistemului de manipulare. 

10. Arhitectura sistemului de comandă a uni sistem de fabricaţie flexibilă. 
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2. AUTOMATE PROGRAMABILE 

1. Structura automatelor programabile  

2. Module de intrare  

3. Module de ieșire 

4. Limbaje de programare pentru Automate Programabile 

5. Tipurile de date și de variabile  

6. Limbajul Ladder diagram (LD)  

7. Numărătoare și temporizatoare  

8. Limbajul Instruction List (IL) 

9. Limbajul Structured Text (ST) 

10. Limbajul Sequential function chart 
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3. SENZORI ŞI SISTEME SENZORIALE  

1. Clasificarea senzorilor 

2. Caracteristicile și performanțele senzorilor 

3. Sisteme de achiziție si procesare a semnalelor 

4. Senzori inductivi și magnetici 

5. Senzori rezistivi 

6. Senzori optici și vizuali 

7. Encodere optice 

8. Senzori cu fibra optica 

9. Senzori bimetalici, termoelectric si piezoelectrici. 
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4. SISTEME FLEXIBILE DE PRELUCRARE 

 

1. Structura generală a sistemelor de prelucrare 

2. Condiţiile prelucrării în serie 

3. Condiţiile prelucrării flexibile 

4. Adecvarea mijloacelor de producţie la prelucrării de serie flexibilă 

5. Condiţiile funcţionării automate 

6. Noțiuni de robotica pentru sisteme flexibile de prelucrare 

7. Soluţii tipice de layout al sistemelor flexibile de prelucrare în care robotul manipulează 

OL 

8. Soluţii tipice de layout al sistemelor flexibile de prelucrare în care robotul manipulează 

sculă sau cap de forţă cu sculă 

9. Layout al unui sistem pentru operaţii de paletizare/depaletizare 

10. Realizarea sintezei layout. 
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