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Anexa 1. Fisa disciplinei R40 — FO1

FISA DISCIPLINEI
1. Date despre program
Facultatea Inginerie Mecanicii, Autovehicule si Robotica
Departamentul Mecanici si Tehnologii

Domeniul de studii

Inginerie Mecanica

Ciclul de studii

Licenta

Programul de studii

Inginerie Mecanica

2.

Date despre disciplind

Denumirea disciplinei

‘ BAZELE ROBOTICII

Anul de studiu | 1l | Semestrul | 5 | Tipul de evaluare | E
Regimul Categoria formativa a disciplinei DS
disciplinei | DF - fundamentald, DS - de specializare, DC — complementara
Categoria de optionalitate a disciplinei: DOP
DOB - obligatorie, DOP — optionala, DFA — facultativa
3. Timpul total estimat (ore alocate activititilor didactice)
I a) Numar de ore pe saptamana 3 |Curs| 2 | Semina | - | Laborator/ 1 | Proiect| -
r Lucrari practice
I b) Totalul de ore pe semestru din 42 |Curs | 28 | Semina | - | Laborator/ 14 | Proiect| -
planul r Lucréri practice
de Invatamant
Distributia fondului de timp pe semestru ore
I.a) Studiu individual 54
I1.b) Tutoriat (pentru ID) -
II1. Examinari 2
IV. Alte activitati (precizati): -
Total ore studiu individual (I1.a+I1.b+11I) 56
Total ore pe semestru (L.b+IL.a+IL.b+I11+1V) 100
Numarul de credite 4

4.

Competente specifice acumulate

Competente
profesionale/general
e

CP7 — furnizeaza documentatie tehnica
CP8 — gestioneaza proiecte de inginerie
CP14 — analizeaza procese de productie in vederea imbunatatirii

Competente
transversale

CT6 — utilizeaza cu precizie echipamente, instrumente sau echipamente tehnologice

5. Rezultatele invitarii
Cunostinte Aptitudini Responsabilitate si autonomie
6. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)

Obiectivul general al disciplinei

Insusirea si valorificarea conceptelor de baza din domeniul roboticii precum si
cunoasterea structurii robotilor industriali

7. Continutul predarii si invatarii
Nr. ..
Curs Ore Metode de predare Observatii
*Curs introductiv. Prezentarea obiectivelor cursului, 2
tematicii disciplinei, bibliografiei, modului de evaluare pe
parcurs si a celui de evaluare finald, precum si realizarea
altor clarificari necesare expunere,
Istoria roboticii definire, aplicatii 2 conversatie,
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Robotica si aplicatiile roboticii industriale 2 exemplificarea,
Robotica si aplicatiile roboticii neindustriale 2 descoperirea dirijata,
Definirea conceptului de robot industrial si de robotica 2 studiu de caz
Notiuni de baza. Partile principale ale robotilor industriali

- structura mecanica si partea de comanda 2

- traductoare interne si senzori externi folositi in robotica 2

- 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. Producitori 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

Szabd, 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. lasi.

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-
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Bibliografie minimala recomandata

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,
ISBN:9786061415588

3. lonescu, R., Semenciuc, D., [1997]. Roboti industriali. Cinematicd, elemente constructive, aplicatii, Editura
Universitatii Suceava

4, Pop, Adrian [2016] .Contributii privind utilizarea si optimizarea robotilor industriali in aplicatii de prelucrare

prin aschiere, Editura Politehnica TIMISOARA

Aplicatii (laborator / lucrari practice) Nr. Ore Metode de predare Observatii
v' Laborator introductiv. Familiarizarea studentilor cu conversatia,
continutul laboratorului, prezentarea unor detalii exemplificarea
organizatorice, norme de securitate si sandtate in 2 studiu de caz,
munca demonstratia,
v' Prezentarea robotilor industriali (Puma, Denso, 2 exercitiul
Kuka), caracteristici, structura
v" Insusirea metodei de invatare a robotilor. Miscarea 2

prin puncte. Cutia de comanda (manuala)

v’ Miscarea pe traiectorii definite de puncte.

Caracteristici de deplasare 2

v' Invatarea limbajelor de programare specifice robotilor
e Utilizarea si Programarea robotilor (limbajul

VAL)
e Invatarea pozitiilor spatiale folosind cutia de 2
comanda manuala. Deplasare de obiecte
Depanarea programarea robotului. 2

Bibliografie minimalad recomandata

lonescu 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
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8. Evaluare

Tip activitate Criterii de evaluare Metode de evaluare Pondere din .
nota finala
Curs intelegerea terminologiei specifice si explicareal Examen scris 60%
conceptelor si a termenilor prezentati la curs (CP7,
CP8, CP114)
Seminar
Laborator/ IAbilitatea de asocierea a cunostintelor, principiilor| Proba practica- programarea 40%

Lucrari practice

si metodelor din domeniu in vederea rezolvarii de

sarcini specifice (CT 6)

IAbilitatea de a utiliza aplicatii software si
tehnologii digitale pentru rezolvarea de sarcini
specifice (CT6)

unor aplicatii pe robot.

Proiect

acestora.

Data completarii

Grad didactic, nume, prenume,
semndtura titularului de curs

Grad didactic, nume, prenume,
semndtura titularului de aplicatie

20.09.2025

Sef. lucr. dr. ing. ROMANU Ionut

Sef. lucr. dr. ing. ROMANU Ionut

Data avizarii

Grad didactic, nume, prenume, semnétura responsabilului de program

.09.2025

Sef. lucr. dr. ing. IRIMESCU Luminita

Data avizarii in departament

Grad didactic, nume, prenume, semnétura directorului de departament

.09.2025

Conf.univ.dr.ing. CERLINCA Delia

Data aprobatrii in consiliul
facultatii

Grad didactic, nume, prenume, semnatura decanului

.09.2025

Prof.dr.ing. MUSCA llie
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