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Anexa 1. Fisa disciplinei R40 — FO1

FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

Facultatea

Facultatea de Inginerie Mecanici, Autovehicule si Robotica

Departamentul

Mecanica si tehnologii

Domeniul de studii

Mecatronica si Robotica

Ciclul de studii

Masterat

Programul de studii

Mecatronica autovehiculelor

2. Date despre disciplina

Denumirea disciplinei

‘ ROBOTI MOBILI SI MICROROBOTI

Anul de studiu_ | I | Semestrul | 3 | Tipul de evaluare E
Regimul Categoria formativa a disciplinei DS
disciplinei DF — fundamentala, DS — de specializare, DC — complementara
Categoria de optionalitate a disciplinei: DOB
DOB - obligatorie, DOP — optionala, DFA — facultativa

3.  Timpul total estimat (ore alocate activitatilor didactice)

I a) Numar de ore pe saptamana 4 | Curs| 2 | Seminar Laborator/ 1 | Proiect 1

Lucrari practice

I b) Totalul de ore pe semestru din planul 56 | Curs | 28 | Seminar Laborator/ 14 | Proiect | 14

de invatamant

Lucrari practice

Distributia fondului de timp pe semestru ore
11.a) Studiu individual 140
11.b) Tutoriat (pentru 1D)
III. Examinari 4
IV. Alte activitati (precizati):

Total ore studiu individual (I1.a+11.b+11T) 56

Total ore pe semestru (I.b+1l.a+11.b+I11+1V) 200

Numarul de credite 8

4. Competente specifice acumulate

Competente CP1  defineste cerinte tehnice Specifica proprietati tehnice ale bunurilor, materialelor, metodelor,

profesionale/generale

proceselor, serviciilor, sistemelor, software-ului si functionalitatilor, prin identificarea si raspunsul la
nevoile particulare care urmeaza sa fie satisfacute in functie de cerintele clientilor.

CP2  proiecteaza prototipuri Proiecteaza prototipuri de produse sau componente ale produselor
prin aplicarea principiilor de proiectare si inginerie.

CP4  simuleaza modele mecatronice Simuleaza modele mecatronice prin crearea de modele
mecanice si efectuarea unei analize a tolerantei.

CP7  utilizeaza software CAD Utilizeaza sisteme de proiectare asistatd de calculator (CAD) care
sd contribuie la crearea, modificarea, analiza sau optimizarea unui desen sau model industrial.

CP8  seteazd roboti industriali pentru industria automobilelor ~ Seteaza si programeaza un robot
industrial pentru industria automobilelor, lucrand la procesele masinii si inlocuind sau sprijinind prin
cooperare munca umand, cum ar fi robotul cu sase axe pentru industria automobilelor.

Competente
transversale

5. Rezultatele invitairii

Cunostinte Aptitudini Responsabilitate si autonomie
Studentul/absolventul va putea
Studentul/absolventul va fi capabil sa [programa, calibra si exploata
expuna principiile de functionare si roboti si transmisii robotizate, Studentul/absolventul va fi capabil sa coordoneze
programare ale robotilor industriali si ale [integrandu-i in sisteme integrarea acestor sisteme si sd asigure respectarea
sistemelor flexibile de productie auto. mecatronice complexe. normelor de siguranta.

Studentul/absolventul va putea identifica si|Studentul/absolventul va fi capabil |[Studentul/absolventul va demonstra capacitatea de a
analiza tendintele si inovatiile tehnologice [sd integreze solutii inovatoare in  [formula directii de dezvoltare si de a-si asuma decizii

emergente cu impact asupra sistemelor  |proiectarea si exploatarea strategice privind adoptarea tehnologiilor emergente.
mecatronice pentru autovehicule. sistemelor, anticipand schimbarile
tehnologice.
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6. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)

Obiectivul general al disciplinei cunoagterea, intelegerea i utilizarea adecvata a notiunilor specifice disciplinei
elaborarea de scheme, diagrame structurale si de functionare specifice domeniului
Mecatronica si Robotica

utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare specifice domeniului
Mecatronica si Robotica

7. Continutul predarii si invatirii

Curs g;e Metode de predare Observatii
Prezentarea tematicii cursului 1

Robotica si aplicatiile roboticii (industriale si neindustriale). 2

Istoria roboticii.

Definirea conceptului de robot mobil 1

Arhitectura robotilor mobili:

-Structura mecanica 2

-Sisteme de comanda a robotilor mobili— 2

-Sisteme senzoriale din structura robotilor mobili 2

-Sisteme de actionare din structura robotilor mobili (electric, 2

hidraulic, pneumatic)

-Sisteme de _transmisie utilizate in constructia robotilor mobili 2 Expunere, dialog, descoperire
Autonomia robotilor mobili 2 dirijata, studiu de caz, conversatia
Surse de alimentare cu energie pentru robotii mobili 2 euristica

Sistemul de locomotie al robotilor mobili 2

Microcontrolere utilizate in constructia robotilor mobili 2

- Roboti mobili ,,line follower”- structura generala; -senzori IR 2

reflectivi, senzori ultrasonori de distanta; - Servomotoare;

Encodere;

Microcontrolere pentru constructia de roboti ,,line follower”; 2

Parametri PID ai unui roboti ,,line follower” (SRA); 1

Optimizarea parametrilor. 1

Bibliografie minimalad recomandata

Brad, S.,[2004]. Fundamentals of competitive design in robotics : principles, methods and applications, Bucuresti : Editura
Academiei Romane.

Chircor, M.,Curaj, A.[2001]. Elemente de cinematica, dinamica si planificarea traiectoriilor robotilor industriali, Bucuresti :
Editura Academiei Romane.

Cojocaru, G., Kovacs, F., [1985]. Robotii in actiune, Editura Facla, Timisoara, 1985.

Handra-Luca, V., s.a. [2003]. Introducere in modelarea robotilor cu topologie speciala, Cluj-Napoca : Editura Dacia.

Wolff, A., Steinemann, R., Schunk, H, Grippers in motion, Ed. Springer, 2005.

Zetu, D., s.a., [1997] .Robotica industriala, lasi : Satya.

Angie Smiber [2020] Inteligenta artificiala. Editura Paralela 45.

Note de curs, Roboti mobili

Aplicatii (laborator) Nr. ore Metode de predare Observatii
Prezentarea laboratorului. Prezentarea tematicii. Prezentarea 2

NSSM in laborator.

Senzori de proximitate utilizati in robotica mobila 2

Studiu de caz,

Senzori de distanta utilizati in robotica mobila 2 dialog, problematizare,

exercitiu, demonstatia

Microactionari in robotica mobila

Sisteme de detectie bazate pe procesarea imaginii

Sisteme de locomotie pentru microroboti

N[NNI

Concluzii si evaluare

Bibliografie minimala recomandata

\Mircea Nitulescu, Roboti mobili si microroboti, Editura:Universitaria, 2020, ISBN:9786061415823
IAngie Smiber [2020] Inteligenta artificiala. Editura Paralela 45.
[Tutoriale: Line follower robot

Aplicatii (proiect) Nr. ore Metode de predare Observatii
Prezentarea temei de proiectare; Robot mobil autonom de tip line 2

follower; Cerinte parametrii cinematici; conditii de exploatare. Studiu de caz,

Proiectarea sistemului de locomotie a robotului. Calculul 2 dialog, problematizare,

parametrilor cinematici. exercitiu, demonstatia

Proiectare cablaje imprimate. Realizare cablaje 4
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Elaborarea si implementare program robot 2

Optimizare program. Alegerea constantelor PID

N

Concluzii si evaluare 2

Bibliografie minimald recomandata

Indrumar proiect, Roboti mobili
IAngie Smiber [2020] Inteligenta artificiala. Editura Paralela 45.
[Tutoriale: Line follower robot

8. Evaluare

Tip activitate Criterii de evaluare Metode de evaluare Pondere d[n nota
finala
Curs -intelegerea terminologiei specifice si explicareal Evaluare orala a tematicii alese 60%
conceptelor si a termenilor prezentati la curs (CP1) | de catre studentul masterand.
-abilitatea de asocierea a cunostintelor, principiilor| Prézentare in Power Point
si metodelor din stiintele tehnice ale domeniului
(CP2)
-abilitatea de a utiliza aplicatii software si
tehnologiilor digitale pentru rezolvarea de sarcini
specifice (CP7, CP8)
Seminar
Laborator/ -intelegerea terminologiei specifice si explicarea Portofoliu referate lucrari 20%
Lucrri practice  |conceptelor si a termenilor prezentati la curs (CP1) | laborator scrise.
-capacitatea de a aplica cunostintele si principiile
dobandite(CP4)
Proiect -abilitatea de a utiliza aplicatii software si Proba practica cu discutii 20%
tehnologiilor digitale pentru realizarea unui robot | privind tematica
mobil de tip line follower (CP7, CP8)

Data completarii

Grad didactic, nume, prenume,
semndtura titularului de curs

Grad didactic, nume, prenume,
semnatura titularului de aplicatie

20.09.2025

Sef. lucr. dr. ing. ROMANU Ionut

Sef. lucr. dr. ing. ROMANU Ionut

Data avizarii

Grad didactic, nume, prenume, semnatura responsabilului de program

26.09.2025

Sef. lucr. dr. ing. SUCIU Cornel

Data avizarii in departament

Grad didactic, nume, prenume, semnatura directorului de departament

29.09.2025

Conf.univ.dr.ing. CERLINCA Delia

Data aprobarii in consiliul facultatii

Grad didactic, nume, prenume, semnétura decanului

29.09.2025

Prof.dr.ing. MUSCA llie
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