R40 Anexa 1

FISA DISCIPLINEI
(licenta)
1. Date despre program
Institutia de invatdmant superior Universitatea Stefan cel Mare
Facultatea Facultatea de Inginerie Mecanica, Autovehicule si Robotica
Departamentul Mecanica si Tehnologii
Domeniul de studii Mecatronicia si Robotica
Ciclul de studii Licenta
Programul de studii Mecatronica
2. Date despre disciplind
Denumirea disciplinei ‘ BAZELE ROBOTICII
Titularul activitatilor de curs Sef lucriri dr. ing. Romanu Ionut
Titularul activitatilor aplicative Sef lucriri dr. ing. Romanu Ionut
Anul de studiu | | | Semestrul | 2 | Tipul de evaluare | Examen
Regimul disciplinei | Categoria formativa a disciplinei DD
DF - fundamentald, DD - in domeniu, DS - de specialitate, DC - complementara
Categoria de optionalitate a disciplinei: DI
DI - impusa, DO - optionala , DF - facultativa

3. Timpul total estimat (ore alocate activitatilor didactice)

I a) Numar de ore pe sdptdmana 4 Curs | 2 | Seminar | - Laborator 2 | Proiect | -

I b) Totalul de ore pe semestru din planul | 56 | Curs | 28 | Seminar | - Laborator 28 | Proiect | -
de invatamant

I Distributia fondului de timp pe semestru: ore
11 a)Studiul dupd manual, suport de curs, bibliografie si notite 1
11 b)Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate i pe teren
II c)Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 41
11 d)Tutoriat

IIT Examinari 3

IV Alte activitati:

Total ore studiu individual II (a+b+c+d) 41
Total ore pe semestru (Ib+II+I11+1V) 100
Numdrul de credite (1 credit = 25 ore) 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

Curriculum

Competente

5. Conditii (acolo unde este cazul)

Desfasurare a cursului v'sala de curs dotatd cu laptop, videoproiector

Desfasurare | Seminar -

aplicatii Laborator/lucrari | v'Echipamente in laborator: Roboti industriali/didactici, calculatoare cu softuri
practice specifice, standuri, periferice
Proiect -

6. Competente specifice acumulate

utilizeaza software pentru productie asistata pe calculator

Competente | . L .

. simuleaza modele mecatronice

profesionale | . . . .
instaleaza echipamente mecatronice

Competente

transversale

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)
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Obiectivul general al disciplinei -Utilizarea notiunilor de baza din domeniul robotilor industriali si aplicatiilor
robotilor in industrie;

-Cunoasterea arhitecturii si programarii robotilor industriali,

-Cunoasterea parametrilor principali ai robotilor industriali;

-Dezvoltarea unor cunostinte referitoare la performantele robotilor industriali si
aplicativitatea industriala a robotilor

-cursantii vor avea capacitatea de a opera cu principalele concepte de specialitate si
sa aplice in practica notiunile teoretice specifice domeniului

8. Continuturi

Curs gie Metode de predare Observatii
*Curs introductiv. Prezentarea obiectivelor cursului, 2

tematicii disciplinei, bibliografiei, modului de evaluare pe

parcurs si a celui de evaluare finala, precum si realizarea

altor clarificéri necesare expunere orala,
Istoria roboticii si a mecatronicii 2 conversatie, exemple
Mecatronica, definire, aplicatii 2 si descoperire dirijata,
Robotica si aplicatiile roboticii industriale 2 studiu de caz, discutii
Robotica si aplicatiile roboticii neindustriale in plen, exemplificari
Definirea conceptului de robot industrial si de robotici 2 (filme),

Notiuni de baza. Partile principale ale robotilor industriali

- structura mecanica si partea de comanda 2

- traductoare interne si senzori externi folositi in robotica 2 sinteza cunostintelor
- sistemul de actionare

- sistemul de transmisie 2

Organe de prehensiune folosite pentru roboti industriali. 2

Principiul constructiv. Exemple.

Parametri principali ai robotilor industriali 2

Clasificarea robotilor

Notiuni de programarea robotului industrial 4

Aplicatii cu roboti in industrie. 2

Parcul mondial de roboti. Producatori de roboti 2

Perspective in robotica (integrarea in noul val Industria 4.0

Bibliografie

Mircea Nitulescu , [2019]. Bazele roboticii. Note de prezentare, Editura Universitaria, ISBN:9786061415434
Mircea Nitulescu , [2019]. Sisteme de conducere in robotica. Note de prezentare, Editura Universitaria,
ISBN:9786061415588

Mircea Nitulescu , [2019]. Sisteme flexibile de fabricatie. Note de prezentare, Editura Universitaria,
ISBN:9786061415397

Szabod, Roland , [2015]. Contributii la dezvoltarea metodelor si algoritmilor pentru calculul pozitiei bratelor roboti,
Roboti industriali--Teza de doctorat;

Doroftei, I, [2016][. Bazele roboticii. Curs. U. T. Iasi.

Dumitriu, A., [ 2016]. Bazele sistemelor mecatronice.Curs. U.T. din Brasov.
(http://webbut.unitbv.ro/Carti%20on-line/BSM/Dumitriu_ BSM_2006.pdf)

Ionescu, R., Semenciuc, D., [1996]. Roboti industriali. Principii de baza si aplicatii, Editura OID.ICM, Bucuresti.
Pop, Adrian [2016] .Contributii privind utilizarea si optimizarea robotilor industriali in aplicatii de prelucrare prin
aschiere, Editura Politehnica TIMISOARA

Ionescu, R., Semenciuc, D., [1997]. Roboti industriali. Cinematica, elemente constructive, aplicatii, Editura Universitatii
Suceava.

lonescu, R.,[2006]. Introduction a la robotique, Universitatea Claude Bernard, Imprimeria , [UT-B, Lyon.

Staretu, I., Sisteme de prehensiune, Editura Lux Libris, 2010

Ioana Armas [2020]. Modelarea sistemelor cu aplicatii in mecatronica, ISBN: 978-973-720-816-3

Michael Deckerad, Martin Fischerbd, Ingrid Ottc, [2017]. Service Robotics and Human Labor: A first technology
assessment of substitution and cooperation, https://doi.org/10.1016/j.robot.2016.09.017, Robotics and Autonomous
Systems Volume 87, January 2017, Pages 348-354

Caleb Rascon, Ivan Meza, [2017]. Localization of sound sources in robotics,
https://doi.org/10.1016/j.robot.2017.07.011, Robotics and Autonomous Systems Volume 96, October 2017, Pages 184-
210

Bibliografie minimala

1. Mircea Nitulescu , [2019]. Bazele roboticii. Note de prezentare, Editura Universitaria, ISBN:9786061415434
2. Mircea Nitulescu , [2019]. Sisteme de conducere in robotica. Note de prezentare, Editura Universitaria,
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http://webbut.unitbv.ro/Carti%20on-line/BSM/Dumitriu_BSM_2006.pdf

ISBN:9786061415588

3. Ionescu, R., Semenciuc, D., [1997]. Roboti industriali. Cinematica, elemente constructive, aplicatii, Editura
Universitatii Suceava
4, Pop, Adrian [2016] .Contributii privind utilizarea si optimizarea robotilor industriali in aplicatii de prelucrare

prin agchiere, Editura Politehnica TIMISOARA

Aplicatii (Seminar / laborator / lucrari practice / proiect) Nr. Ore Metode de predare Observatii

v’ Laborator introductiv. Familiarizarea studentilor cu Introducere in
continutul laboratorului, prezentarea unor detalii tematica, conversatie,
organizatorice, norme de securitate si sanatate in 2 exemple
munca studiu de caz,

v’ Prezentarea robotilor industriali (Puma, Denso, 2 grupuri de 2...4
Kuka), caracteristici, structura studenti, manipularea

v' Insusirea metodei de invatare a robotilor. Miscarea 2 si programarea
prin puncte. Cutia de comanda (manuala) robotilor,

v Miscarea pe traiectorii definite de puncte. 2 utilizarea
Caracteristici de deplsare documentelor

v’ Invatarea limbajelor de programare specifice robotilor (16) informative din
e Utilizarea si Programarea robotilor (limbajul VAL 2 laborator (lucrari

si WinCaps) practice, site-student,
e Invatarea pozitiilor spatiale folosind cutia de 2 indrumare
comanda manuala. Deplasare de obiecte
e Invatarea unor instructiuni de programare folosind 2 Filme cu aplicatii
relatii matematice 2 sintezd cunostintelor
e Depanarea programarea robotului.
e Introducerea perifericelor, I/O 2
e  Apropiere/Departare fata de o pozitie cunoscuta i
e  Aplicatii complexe cu robotul Puma si Denso
v Avlicatii di . 2
plicatii diverse cu roboti 5

v Concluzii si Evaluarea prin programarea robotilor

Bibliografie

- Ionescu R.,s.a. Roboti si sisteme flexibile de fabricatie. Indrumar de laborator. Universitatea « Stefan cel

Mare » Suceava, 2003

Limbajul de programare al robotului Denso: Carte tehnica Denso si sau sinteze din lucrari de diploma.

Aplicatii robotizate : internet

Mircea Nitulescu , [2019]. Bazele roboticii. Note de prezentare, Editura Universitaria, ISBN:9786061415434

Mircea Nitulescu , [2019]. Sisteme de conducere in robotica. Note de prezentare, Editura Universitaria,

ISBN:9786061415588

e Mircea Nitulescu , [2019]. Sisteme flexibile de fabricatie. Note de prezentare, Editura Universitaria,
ISBN:9786061415397

Bibliografie minimala

e Jonescu, R., Amarandei, D., [2003]. Indrumar de laborator : Roboti industriali :Programe de simulare, Editura
Universitatii din Suceava,

e  Programarea in limbaj VAL. Indrumar de programare. Laborator Robotica.

e Limbajul de programare al robotului Denso. Indrumar de laborator.

e Jonescu R.,s.a. Roboti si sisteme flexibile de fabricatie. Indrumar de laborator. Universitatea « Stefan cel
Mare » Suceava, 2003

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

v Continutul disciplinei este in concordanta cu cele ale disciplinelor similare predate la programe de studii de la
facultiti de profil din tara 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 rdspunda cerintelor pietei muncii.

10. Evaluare

Pondere din

Tip activitate Criterii de evaluare Metode de evaluare <
nota finala

Curs -intelegerea terminologiei specifice si | Examen oral
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explicarea conceptelor si a termenilor
prezentati la curs

- abilitatea de asocierea a
cunostintelor, principiilor i metodelor
din stiintele tehnice ale domeniului
pentru rezolvarea de sarcini specifice

60%

Seminar

Laborator/lucrari
practice

-intelegerea terminologiei specifice si
explicarea conceptelor si a termenilor
prezentati la curs

- abilitatea de asocierea a
cunostintelor, principiilor si metodelor
din stiintele tehnice ale domeniului
pentru rezolvarea de sarcini specifice

Evaluare continua pe parcursul
semestrului (pe baza activitatilor
individuale si de grup desfasurate in 30%
cadrul laboratoarelor: programare
robot)

-participarea activa la laborator
-colaborarea in echipa la lucrari

10%

Proiect

10.1. Standard minim de performanta evaluare la curs

ASANENENEN

practic;
v

Recunoasterea structurii robotilor.

Cunoasterea parametrilor principali ai robotilor.
Cunoasterea unor notiuni minimale despre componentele principale ale RI.

Tratarea in mod corect a cel putin 50% din subiectele de la examen

Demonstrarea cunoasterii si intelegerii totale a continutului tematicii disciplinei in vederea utilizarii in mediul

10.2. Standard minim de performanta evaluare la activitatea aplicativa

v Programarea robotilor industriali din dotarea laboratorului

Data completarii

Semnatura titularului de curs Semnatura titularului de aplicatie

14.09.2024

Sef lucrari dr. ing. ROMANU Ionut Sef lucrari dr. ing. ROMANU Ionut

Data avizarii

Semndtura responsabilului de program

18.09.2024

Prof.hab.dr.ing. ALACI stelian

Data avizarii In departament

Semnétura directorului de departament

20.09.2024

Conf.univ.dr.ing. CERLINCA Delia
P |

Data aprobarii in consiliul facultatii

Semnatura decanului

20.09.2024

Prof.dr.ing. MUSCA Ilie

P 2~
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