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MECANISME SI MICROSISTEME DE ACTIONARE

1. Date despre unitatea de curs/modul

Facultatea Calculatoare, Informatica si Microelectronica
Catedra/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 Categoria de Credite
evaluare formativa optionalitate ECTS
IV (Tnvatdmant cu frecventa); S—unitatede | O -unitate de
7 E curs de curs 5
specialitate obligatorie
2. Timpul total estimat
Total ore in Din care
Ore auditoriale Lucrul individual
planul de - ; - -
A eiv A . Proiect de Studiul materialului oo N
Invatamant Curs | Laborator/practice . Pregatire aplicatii
an teoretic
150 30 30/15 - 45 30

3. Preconditii de acces la unitatea de curs/modul

Conform planului de Tnvatamant

Matematica superioara, Mecanica si Fizica, Bazele roboticii si mecatronicii,
Masini electrice si actionari

Conform competentelor

Citirea desenului tehnic, rezolvarea problemelor de cinematica, cineto-
statica, mecanica, matematica.

4. Conditii de desfasurare a procesului educational pentru

Curs

Pentru prezentarea materialului teoretic in sala de curs este nevoie de tabla, proiector si
calculator. Nu vor fi tolerate intarzierile studentilor, absentele nemotivate precum si
convorbirile telefonice in timpul cursului (se permite folosirea telefonului doar in scopul
de a efectua anumite calcule matematice).

Laborator/seminar

Studentii vor perfecta rapoarte conform conditiilor impuse de indicatiile metodice.
Termenul de predare a lucrarii de laborator — 2 saptamani dupa finalizarea acesteia (sau
la finele semestrului Tn cazuri de exceptie). Pentru predarea cu intarziere a lucrarii aceasta
se depuncteaza cu 1pct./saptaméana de intarziere.

5. Competente specifice acumulate

Competente
profesionale

CP 1. Rezolvarea problemelor specifice domeniului Roboticd si mecatronicd prin aplicarea
cunostintelor tehnice de specialitate

e explica structura, functionarea si calitatea sistemelor robotice si mecatronice,
utilizand notiuni fundamentale din mecanica si informatica, algoritmi, metode si tehnici
specifice domeniului

e clabora algoritmi de calcul pentru procese specifice produselor robotice si mecatronice

CP 2. Proiectarea componentelor hardware si aplicatiilor software pentru sisteme robotice
si sisteme de fabricatie robotizate.

e elabora conceptul si modelul constructiv-functional al sistemului si utiliza
ansambluri partiale integrate in proiectarea sistemelor robotice si sistemelor de
fabricatie robotizate, explicand si aplicand principiile de functionare ale subsistemelor

Competente
transversale

CT 1. Gestionarea timpului si autodisciplina

CT 2. Luarea deciziilor si leadership

CT 3. Demonstrarea integritatii, eticii si transparentei

CT 4. Manifestarea flexibilitatii, adaptabilitatii si rezilientei
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CT 5. Empatizarea si inteligenta emotionald

CT 6. Comunicarea eficientd, lucru in echipa si colaborarea
CT 7. Orientarea spre invatare

CT 8. Gestionarea informatiilor si TIC

6. Obiectivele unitatii de curs/modulului

Obiectivul general

Capacitatea de a concepe creativ la nivel conceptual produse industriale, tehnologii,
echipamente si masini agricole, roboti industriali, sisteme de productie, elementele lor.
Sa explice continuturile teoretice, metodele si principiile de baza ale mecanicii tehnice.
Capacitatea de gestiune si management a proprietatii industriale, de protectie a
proprietatii intelectuale.

Cunoasterea notiunilor fundamentale ale Roboticii si dezvoltarea cunostintelor de
Automatica si Informatica Aplicata prin aplicatii in domeniul Roboticii.

Obiectivele specifice

Cunoasterea conceptelor majore referitoare la modelarea si planificarea miscarii
robaotilor inteligenti

intelegerea relatiei dintre modelarea robotilor inteligenti, planificarea miscarii
robotilor si alte probleme conexe

Tmbun3tatirea cunostintelor de programare si de utilizare a Studierea si sustinerea
examenelor cursurilor de Aplicatii ale sistemelor robotice.

Sa rezolve cu ajutorul formulelor problemele de la testele intermediare si examenul
final.

7. Continutul unitatii de curs/modulului

Numérul de ore

Tematica activitatilor didactice invatamant | invatamant
traditional dual
Tematica prelegerilor
T1. Generalitati. Definitii. Piata mondiald a robotilor industriali. Tipuri de 4 1
automatizare. Clasificarea robotilor. Aplicatii ale robotilor. Roboti comandati
prin unde radio. Teleroboti. Interfete mecanice pentru realitatea virtuala.
Arhitectura unui sistem robotizat
T2. Structura si componentele sistemului mecanic. 6 2
T3. Transformari de coordonate 5 2
T4. Cinematica directa a pozitiilor 5 1
T5. Cinematica inversa a pozitiilor 5 2
T6. Cinematica vitezelor si acceleratiilor 5 2
Total prelegeri: 30 10

Numarul de ore

Tematica activitatilor didactice invatdmant | Tnvatimant
traditional dual
Tematica lucririlor de laborator/practice
LL1. Robotii si funciiile lor. Descrierea generala a unei aplicatji robotizate 4
LL2. Studiul constructiei sistemului mecanic al unui robot 4
LL3. Schema cinematica a unui robot. Tipuri de modele utilizate in spatiul 3D din 4
AutoCAD.
LL4. Modelarea geometrica 3D (spatiul 3D din AutoCAD) a structurii unui robot
LL5. Stabilirea datelor pentru modelarea geometrica 3D a robotului (Calculul
matricelor de transformare omogena in programul de calcul MATLAB)
LL6. Modelarea geometrica a mecanismelor generatoare de traiectorie 4
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LL7. Modelarea geometrica a mecanismelor de orientare

LL8. Modelarea cinematica directd a mecanismului generator de traiectorii

S1. Arhitectura unui robot si analiza structurala a sistemului mecanic.

S2. Transormari de coordonate.

S3. Analiza cinematica directa a pozitiilor unui robot spatial de tip manipulator

S4. Simularea pe calculator a cinematicii directe a pozitiilor.

S5. Analiza cinematica inversa a pozitiilor pentru roboti spatiali de tip manipulator.
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S6. Comanda in pozitie a efectorului final pe baza rezultatelor cinematicii directe.

S7. Calculul matriciei Jacobiene geometrice a unui robot de tip manipulator. 3

Total lucrari de laborator/seminare: 30/15 0
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9. Evaluare

Forma de

Periodica

invatamant

Atestarea 1 Atestarea 2

Curenta Lucrul individual Examen final

Cu frecventa

15% 15% 15% 15% 40%

Standard minim de performanta

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




