FISA DISCIPLINEI

(masterat)
1. Date despre program

R40 Anexa 1

Institutia de invatamant superior Universitatea ,,Stefan cel Mare" Suceava

Facultatea Facultatea de Inginerie Mecanica, Autovehicule si Robotica

Departamentul Departamentul de Mecanica si Tehnologii

Domeniul de studii Mecatronici si Robotica

Ciclul de studii Masterat

Programul de studii Mecatronica aplicata

2. Date despre disciplina

Denumirea disciplinei \ ELEMENTE DE ROBOTICA AVANSATA

Titularul activitatilor de curs S.1. dr. ing. Gelu-Marius ROTARU

Titularul activitatilor aplicative S.1. dr. ing. Gelu-Marius ROTARU

Anul de studiu | 11 | Semestrul | I | Tipul de evaluare | E

Regimul disciplinei | Categoria formativa a disciplinei
DSI — Discipline de sintezd; DAP — Discipline de aprofundare

DAP

Categoria de optionalitate a disciplinei:
DI - impusa, DO - optionala, DF - facultativa

DO

3. Timpul total estimat (ore alocate activitatilor didactice)

I a) Numar de ore, pe sdptamana 2 Curs | 1 Seminar Laborator

Proiect | 1

I b) Totalul de ore (pe semestru) din 28 | Curs | 14 | Seminar Laborator
planul de invatamant

Proiect | 14

I1. Distributia fondului de timp pe semestru

ore

11.a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite

50

11.b) Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platformele electronice de specialitate si pe teren

19

I1.b) Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri

50

11.d) Tutoriat

III. Examinari

IV. Alte activitati (precizati):

Total ore studiu individual II (a+b+c+d) 119

Total ore pe semestru (Ib+I+I11+1V) 150

Numirul de credite 6

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

Curriculum .

Competente .

5. Conditii (acolo unde este cazul)

Desfasurare a cursului e Sala cu calculator si proiector.

Desfasurare Seminar °

aplicatii Laborator e

C+H).

Proiect o Sala cu calculatoare si proiector. Software specific (Linux, ROS, Gazebo, Python,

6. Competente specifice acumulate

CP1 - defineste cerinte tehnice
Competente | CP2 - proiecteaza prototipuri

profesionale | CP6 - elaboreaza proceduri de incercare a produselor, sistemelor si componentelor mecatronice

CP9 - opereaza sistemele de comanda pentru echipamentele automate

Competente -
transversale




7. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)

Obiectivul general al disciplinei e Familiarizarea cu problematica roboticii moderne si insusirea unor
notiuni cu privire la simularea, proiectarea, testarea, programarea si
construirea robotilor.

8. Continuturi

Curs Nr. ore Metode de predare Observatii
e Notiuni introductive de robotica avansata 2 Expunere orala,
e Tipuri de roboti speciali 2 conversatie, exemple
e Perceptie si simtire in Mobilitate si Manipulare 2 si dgscoperire dirijata,
Roboticd avansatd studiu de caz,
e  Sisteme de manipulare robotici avansati 2 exemplificari
e Roboti industriali avansati 2

e Roboti flexibili
e Roboti antropomorfi

e Roboti medicali 2
e Robotica de reabilitare
e Tendinte in dezvoltarea sistemelor robotice 2
avansate
Bibliografie

e Note de curs in format electronic.

e CAZAN-GHEORGHIU Citalin, Electronica si robotica. Primii pasi, Editura: Libris Editorial, ISBN: 978-606-
8953-89-2, 2018.

e Lynch, Kevin M., and Frank C. Park. Modern robotics. Cambridge University Press, 2017.

e Dudek, Gregory, and Michael Jenkin. Computational principles of mobile robotics. Cambridge university
press, 2010.
Poole, Harry H. Fundamentals of robotics engineering. Springer Science & Business Media, 2012.
Hsiao, Jen-Hsuan, Jen-Yuan Chang, and Chao-Min Cheng. "Soft medical robotics: clinical and biomedical
applications, challenges, and future directions." Advanced Robotics 33.21 (2019): 1099-1111.

Aplicatii (Seminar / laborator / proiect) Nr. ore Metode de predare Observatii
e Introducere in ,,Robot Operating System 2” 2 Demonstratia si
(ROS2) exemplificarea,
e Introducere in simulatorul robotic Gazebo 2 aplicatii practice.
e Construirea si programarea unui robot autonom 8
e Examinare 2
Bibliografie

e Indrumar de laborator in format electronic.

e  Fairchild, Carol, and Thomas L. Harman. ROS robotics by example. Packt Publishing Ltd, 2016.

e Joseph, Lentin. Learning Robotics using Python: Design, simulate, program, and prototype an autonomous
mobile robot using ROS, OpenCV, PCL, and Python. Packt Publishing Ltd, 2018.

e Koubaa, Anis, ed. Robot Operating System (ROS): The Complete Reference (Volume 5). Vol. 895. Springer
Nature, 2020.

e Joseph, Lentin, and Jonathan Cacace. Mastering ROS for Robotics Programming: Design, build, and simulate
complex robots using the Robot Operating System. Packt Publishing Ltd, 2018.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunititii epistemice,
asociatiilor profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

Continutul disciplinei este in concordanta cu cele ale disciplinelor similare predate la programe de studii de la facultati
de profil din tard si strainitate. In cadrul intalnirilor cu reprezentantii asociatiilor profesionale si cu angajatorii, acestia
au fost consultati cu privire la continutul disciplinei, astfel incat competentele dobandite de absolventii acestei
specializari sa raspunda cerintelor pietei muncii.

10. Evaluare

Pondere din nota

Tip activitate Criterii de evaluare Metode de evaluare o
finala

Curs Cunoasterea terminologiei utilizate in robotica. Evaluare/Examen, scris care | 60%

2/3




Capacitatea de utilizare adecvata a notiunilor se finalizeaza printr-o
abordate in cadrul cursului. verificare orala a gradului de
indeplinire a cerintelor si de
intelegere din lucrarea scrisa.

Seminar
Laborator
Demonstrarea capacitatii de implementare a Pe baza proiectului. Notarea | 40%
notiunilor discutate prin realizarea unei simuldri | continua prin urmarirea
a unui robot autonom simplu folosind ROS si sistematica a realizarii
Gazebo. etapelor prezentate de cadrul
Proiect didactic.

Evaluarea se finalizeaza
printr-o prezentare a
rezultatelor de catre student,
respectiv printr-o verificare
orala.

10.1 Standard minim de performanta evaluare la curs

Standarde minime pentru:
Nota 5:
e Demonstrarea cunoasterii principalelor notiuni, idei, problematici din tematica disciplinei;
e Tratarea in mod corect a cel putin 50% din subiectele de la examen
Nota 10:
e Demonstrarea cunoasterii si intelegerii aprofundate a continutului tematicii disciplinei in vederea utilizarii in
domeniul mecatronic;
e Tratarea in mod corect a tuturor subiectelor de la examen si demonstrarea intelegerii acestora in urma
verificarii orale.

10.2 Standard minim de performanta evaluare la activitatea aplicativa

Standarde minime pentru:
Nota 5:
e Demonstrarea cunoasterii principalelor notiuni, idei si problematici din tematica disciplinei;
Nota 10:
e Demonstrarea cunoasterii si intelegerii aprofundate a continutului tematicii disciplinei, cu aplicare In domeniul
mecatronicii;
e Participarea activa in timpul activitatilor aplicative si interpretarea rezultatelor intr-o maniera originala.

Data completarii Semnatura titularului de curs Semnatura titularului de aplicatie
17.09.2024 S.1. dr. ing. Gelu-Marius ROTARU S.1. dr. ing. Gelu-Marius ROTARU
SAT)
v
Y L
Data avizarii Semnétura responsabilului de program
18.09.2024 S.1. dr. ing. SUCIU Cornel-Camil
Data avizarii in departament Semnatura directorului de departament
Conf.dr.ing. Delia CERLINCA
19.09.2024 <
. -
Data aprobdrii in consiliul facultatii Semnatura decanului
19.09.2024 Prof.dr.ing. Ilie MUSCA
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