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FISA DISCIPLINEI/MODULULUI

PROGRAMAREA ORIENTATA PE OBIECTE

1. Date despre disciplind/modul

Facultatea Calculatoare, Informatica si Microelectronica
Departamentul Informatica si ingineria sistemelor
Ciclul de studii Studii superioare de licenta, ciclul |

Programul de studiu

0714.7 Robotica si mecatronica

Anul de studiu Semestrul Tip de Categoria Categoriade | Credite
evaluare formativa optionalitate ECTS
Il (Tnvatamant cu frecventa) 1] E D -de domeniu| O- 5
profesional obligatorie
2. Timpul total estimat
. Din care
Total ore in Ore auditoriale Lucrul individual
planul de Proiect de Studiul materialului
fnvatamant Curs | Laborator/seminar . Pregatire aplicatii
an teoretic
150 30 30/15 45 30

3. Preconditii de acces la disciplind/modul

Conform planului de Tnvatamant

Programarea calculatoarelor, Structuri de date si algoritmi.

Conform competentelor

Obtinerea deprinderilor practice de pogramare orientata pe obiecte si
folosirea diverselor procedee de utilizare a obiectelor.

4. Conditii de desfasurare a procesului educational pentru

Curs

Pentru prezentarea materialului teoretic in sala de curs este nevoie de proiector si
calculator. Nu vor fi tolerate intarzierile studentilor, precum si convorbirile telefonice in
timpul cursului.

Laborator/seminar

Studentii vor perfecta rapoarte conform conditiilor impuse de indicatiile metodice.
Termenul de predare a lucrarii de laborator — pina la urmatoarea lucrare de laborator.
Pentru predarea cu intarziere a lucrarii aceasta se depuncteaza cu 1pct./ciclu de
intarziere.

5. Competente specifice acumulate

Competente
profesionale

CP3.

Realizarea de aplicatii Hardware si Software de automatizare in robotica si mecatro-nica
utilizand compo-nente si ansambluri tipizate, partial tipizate si netipizate precum si medii de
dezvoltare specifice domeniului

CP3.1Descrierea termino-logiei tehnice specifice si a elementelor conceptuale de baza ale
sistemelor (meca-nice, pneumatice, hidraulice, electrice, electronice, informa-tice etc.)
utilizate Tn robotica si mecatro-nica pentru realizarea de sisteme de automatizare.
CP3.2Explicarea, interpretarea si utilizarea principiilor de functionare ale subsistemelor
(mecanice, pneumatice, hidraulice, electrice etc.) in proiectarea si implementarea schemelor
bloc si de functionare pentru sisteme de automatizare utilizate in robotica si mecatronica.

CP3.3Elaborarea modelului constructiv- functional si proiectarea ansamblurilor partiale
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(mecanice, pneumatice, hidraulice, electrice, electronice etc.) integrate in subsisteme robotice
si mecatronice pentru automatizari locale.

CP3.4Utilizarea metodelor de evaluare a performantelor subsistemelor robotice si mecatronice
in aprecierea eficientei Tn exploatarea acestora.

CP3.5Elaborarea de proiecte tehnice de executie pentru ansambluri partiale de baza (electrice,
electronice, mecanice, pneumatice, hidraulice etc.) utilizate Tn robotica si mecatronica.

CP6.

Aplicarea metodelor si tehnicilor de modelare si simulare, a instru-mentatiilor virtuale si
mediilor de dezvoltare a aplicatiilor robotice, programarea si coman-da individuala a robo-
tilor industriali, mobili si microroboti utili-zand elemente din inteligenta artificiala

CP6.1Descrierea tehnicilor de modelare a comportarii si simulare a functionarii echipa-
mentelor tehnologice in cadrul diferitelor aplicatii industriale si simularea asistata a
functionarii aplicatiilor industriale robotizate de tip celula si sistem de fabricatie flexibila.
CP6.2Explicarea si interpretarea modului de realizare a sintezei de ansamblu a sistemelor
robotizate pentru diferite aplicatii industriale, utilizand caracteristicile constructiv- functionale,
metode de modelare si simulare, a instrumentatiilor virtuale si mediilor de dezvoltare a
aplicatiilor robotice.

CP6.3Proiectarea ansamblurilor generale ale aplicatiilor robotizate prin identificarea
parametrilor de proces caracteristici, elaborarea tehnologiilor de fabricatie robotizata,
modelare 3D parametrizata si integrarea sistemelor de conducere inteligente.
CP6.4Utilizarea metodelor standard si asistate pentru modelare parametrizata si simulare
asistata a functionarii sistemelor de fabricatie robotizata in scopul evaluarii performantelor
acestora.

CP6.5Elaborarea unuiproiect tehnic si realizarea prototipului virtual 3D pentru ansamblul
general al aplicatiilor robotizate.

Competente
transversale

CT1. indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exactd a obiectivelor de realizat, a
resurselor disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru
si termenelor de realizare aferente.

CT2. Executarea responsabila a unor sarcini de lucru in echipa pluridisciplinara cu asumarea de
roluri pe diferite paliere ierarhice.

CT3. Identificarea necesitatii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor
informationale si a resurselor de comunicare si formare profesionala asistata atat in limba

romana cat si intr-o limba de circulatie internationala.
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6. Obiectivele unitatii disciplinei/modulului

Obiectivul general

siguranta functionala.

Tnsusirea tehnicilor de programare structurata si de dezvoltare a programérii POO.
Invatarea unor tehnici de baza pentru realizarea programelor de mare fiabilitate si

Obiectivele specifice

de dezvoltare.

Sa inteleaga metodologiile de dezvoltare a programarii oorientate pe obiecte.
Sa formeze capacitatea de extragere, identificare si specificare a cerintelor.
Sa formeze capacitatea de proiectare orientata obiect a programelor.
Sa capete cunostinte referitoare la identificarea etapelor de programare.

Sa aplice corect procedeele si metodele de implementare a programelor.

Sa capete cunostinte si abilitati in utilizarea obiectelor pentru diferite domenii.

Sa aplice corect procedeele de management al proiectului, imbunatatire a procesului

7. Continutul disciplinei/modulului

Numarul de ore

claselor. Clase virtuale. Polimorfismul, functii virtuale si clase abstracte. Relatii intre
clase.

Tematica activitatilor didactice Invatamant mva';amantv
cu cu frecventa
frecventa redusa

Tematica prelegerilor

T1. Introducere in POO. Paradigme de programare. Principiile POO. Introducere in 2

limbajul de programare C++.

T2. Clase si obiecte. Accesul la membrii clasei. Constructorii si destructorul clasei. 4

Pointerul this. Functii friend si clase friend. Membrii statici ai claselor.

T3. Supraincarcarea functiilor si operatorilor. Supraincarcarea operatorilor binari. 4

Supraincarcarea operatorilor unari.

T4. Mostenirea si compozitia. Derivarea simpla a claselor. Derivarea multipla a 6

T5. Fluxuri si operatii de intrare-iesire (I/0). Fluxuri de date I/O standard si
fluxurile 1/0 de tip fisier cu acces secvential si direct. Fluxurile I/O ih memorie.

T6. Functii si clase generice. Programarea generica. Biblioteca de sabloane STL.

T7. Tratarea si prelucrarea exceptiilor. Identificarea tipului in timpul rularii (RTTI).
Alte aspecte ale limbajului C++.

Total prelegeri:

Tematica lucrarilor practice

LP1. Structura — mecanism de abstractizare.

LP2. Clase si obiecte. Constructori si destructor pentru clasa.

LP3. Supraincarcarea operatorilor.

LP4. Mostenirea si compozitia.

LP5. Mostenirea multipla. Clase virtuale.

LP6. Polimorfism. Functii virtuale. Clase abstracte.

LP7. Functii si clase generice. Biblioteca standard STL.

Total lucrari practice:

Tematica lucrarilor de laborator

LL1. Structura — mecanism de abstractizare.

LL2. Clase si obiecte. Constructori si destructor pentru clasa.

LL3. Supraincarcarea operatorilor.

LL4. Mostenirea si compozitia.

LL5. Mostenirea multipla. Clase virtuale.

LL6. Polimorfism. Functii virtuale. Clase abstracte.
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LL7. Functii si clase generice. Prezentarea rapoartelor. 6

Total lucrari de laborator:

30
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9. Evaluare
Periodica . .
Curenta Studiu individual Proiect/tez3 Examen
EP1 EP 2
15% 15% 15% 15% - 40%

Standard minim de performanta

Prezenta si activitatea la prelegeri, lectii practice si lucrari de laborator.
Obtinerea notei minime de ,,5” la fiecare dintre evaluari si lucrari de laborator.
Obtinerea notei minime de ,,5” la examen.

Titularul untatii de curs: conf. univ., dr. Mihail Kulev
25.08.2022



