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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
4 (invatamant cu frecventad); 7; S—unitatede | A-unitate de
E curs de curs optionala 5
specialiltate
2. Timpul total estimat
Total ore in Din care
Ore auditoriale Lucrul individual
planul de - ; - -
A eiv A . Proiect de Studiul materialului oo -
Invatamant Curs | Laborator/seminar . Pregatire aplicatii
an teoretic
150 30 15/30 - 30 45

3. Preconditii de acces la unitatea de curs/modul

Conform planului de invatamant | Programarea orientatda pe obiecte, Circuite integrate, Mecanisme si
microsisteme de actionare, Interfete si retele industriale, Aplicatii ale
sistemelor robotice, Proiectarea sistemelor cu microprocesoare, Senzori si

retele de senzori in robotica.

Conform competentelor Utilizarea de teorii si instrumente specifice domeniului (algoritmi,

metode, tehnici, scheme, diagrame etc.) pentru sistemele robotice.

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, precum si convorbirile telefonice Tn

timpul cursului.

Laborator/seminar | Studentii vor perfecta rapoarte conform conditiilor impuse de indicatiile metodice.
Termenul de predare a lucrarii de laborator — 2 saptamani dupa finalizarea acesteia.
Pentru predarea cu intarziere a lucrarii aceasta se depuncteaza cu 1pct./saptamana de

intarziere.

5. Competente specifice acumulate

Competente
profesionale

CP2. Elaborarea, modernizarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de
functionare, reprezentarilor grafice si a documentelor tehnice specifice domeniului Robotica
si Mecatronica

CP2.1 Descrierea simbolurilor standardizate pentru scheme si diagrame structurale si de
functionare din mecanica, electrotehnica, electronica, informatica, pneumatica si hidraulica.
CP2.2 Explicarea si interpretarea standardelor de desen tehnic si a reprezentarilor grafice
conventionale ingineresti in elaborarea de desene de executie, fise film tehnologice,
manuale de produse si manuale de incercari.
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CP2.3 Elaborarea schemelor (electrice, electronice, cinematice, pneumatice, hidraulice etc.),
desenelor de executie, planului tehnologic, a manualului de produs si a manualului de
incercari pentru sistemele robotice.

CP2.4 Utilizarea schemelor, diagramelor de functionare si a reprezentarilor grafice tehnice,
specifice domeniului, in evaluarea comparativa a produselor.

CP2.5 Elaborarea de proiecte tehnice si tehnologice de executie a componentelor robotice
si mecatronice.

Competente
profesionale

CP3. Realizarea de aplicatii Hardware si Software de automatizare in robotica si mecatronica
utilizdnd componente si ansambluri tipizate, partial tipizate si netipizate precum si medii de
dezvoltare specifice domeniului

CP3.1 Descrierea terminologiei tehnice specifice si a elementelor conceptuale de baza ale
sistemelor (mecanice, pneumatice, hidraulice, electrice, electronice, informatice etc.)
utilizate in robotica si mecatronica pentru realizarea de sisteme de automatizare.

CP3.2 Explicarea, 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.

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

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

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

Competente
profesionale

CPS5. Proiectarea, implementarea si exploatarea robotilor industriali, a sistemelor robotice
complexe, sistemelor de transport si transfer, si sistemelor conexe utilizate Tn aplicatii
robotizate

CP5.1 Descrierea metodelor proiectare in medii de lucru dedicate si a principiilor de
functionare si de exploatare a echipamentelor tehnologice individuale specifice diferitelor
procese tehnologice in selectarea corecta a acestora.

CP5.2 Explicarea si interpretarea, modului de integrare a categoriilor de efectori specifici
realizarii diferitelor procese tehnologice robotizate si a efectelor produse de actiunea Rl in
cadrul diferitelor procese tehnologice.

CP5.3 Selectarea efectorilor specifici realizarii diferitelor sarcini de lucru si a variantelor
constructive de Rl, corespunzatoare realizarii unor diferite procese tehnologice precum si
modelarea 3D parametrizatd a ansamblurilor specifice pentru aplicatii robotizate.

CP5.4 Utilizarea metodelor de proiectare asistata 2D / 3D, modelare 3D parametrizata si
simulare asistata a functionarii Rl pentru evaluarea performantelor acestor subsisteme, in
scopul implementarii optimale a acestora in aplicatii robotizate pentru diferite procese
tehnologice.

CP5.5 Proiectarea interfetelor mecatronice de adaptare a efectorilor la roboti industriali si
realizarea prototipului virtual 3D al ansamblului general al acestora.

Competente
transversale

CT2.Demonstrarea capacitatii de lucru in echipa, identificarea rolurilor si responsabilitatilor
individuale si comune, luarea deciziilor si atribuirea de sarcini, cu aplicarea de tehnici de
relationare si munca eficienta in cadrul echipei

CT3. Demonstrarea spiritului de initiativa si actiune pentru dezvoltarea profesionala si
personald, prin formare continud utilizind surse de documentare in limba romana si in
limbile de circulatie internationala
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6. Obiectivele unitatii de curs/modulului

Obiectivul general Tnsusirea tehnicilor de programare structurata si de sintezd a algortmului de functionare
al unui sistem robotic. Deprinderea si invatarea mecanismelor de interactiune intre
unitatile mecanice, electronice si soft ale unui sistem robotic.

Obiectivele specifice Sa insuseasca sistemele robotice si arhitectura lor;

Sa inteleaga metodologiile de dezvoltare a programelor in sisteme robotice;

Sa formeze capacitatea de extragere, identificare si specificare a cerintelor proiectelor
in sisteme robotice;

Sa formeze capacitatea de proiectare a unui sistem robotic;

Sa capete cunostinte referitoare la identificarea etapelor de proiectare si elaborare a
unui sistem robotic;

Sa aplice corect procedeele si metodele de implementare a algoritmilor de functionare
a unui robot;

Sa capete cunostinte si abilitati in utilizarea frameworkurilor pentru sisteme robotice;

Sa capete cunostinte si abilitati in depanarea si ajustarea unui sistem robotic;

Sa aplice corect procedeele de management al proiectului, estimare a costurilor,
imbunatatire a unui sistem robotic.

7. Continutul unitatii de curs/modulului

Numarul de ore
invatdmant | Invatdmant
cu cu frecventa
frecventa redusa

Tematica activitatilor didactice

Tematica prelegerilor

T1. Introducere. Sisteme robotice si ingineria sistemelor robotice. Arhitectura 2 -
sistemelor robotice.

T2. Stabilirea cerintelor pentru elaborarea sistemelor robotice. 2 -
T3. Interfete si componente pentru dezvoltarea aplicatiilor robotice. 4 -
T4. Sistem de operare robotic (ROS). Mecanisme de comunicare intersistem. 8 -
T5. Distributie de servicii client/server in ROS. 8 -
T6. Dezvoltare de aplicatii cu servicii si mesaje. 4 -
T7. Aplicatii scalabile, rularea si configurarea. 2 -

Total prelegeri: 30 -

Numarul de ore
fnvatdamant | Tnvatamant
cu cu frecventa
frecventa redusa

Tematica activitatilor didactice

Tematica lucrarilor de laborator/seminarelor

LL1. Interactiunea cu senzorii

LL2. Comutatori si elemente de control elementare

LL2. Control cu actuatori

LL4. Operatii robotice complexe

LL5. Miscari cinematice 1n robotica.

LL6. Intrumente pentru realizarea operatiilor complexe

LL7. Configuratii si setari implicite

LL8. Interactiunea cu utilizatorul

S1. Citire senzor si conversii de marimi fizice

AN MBI BRIBDIDNDS

S2. Actuatori si elemente de control
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S3. Mecanisme de control a sistemelor de actionare critice 4
S4. Partajarea de date in robotica 2
S5. Sisteme de sarcini dstribuite, partajarea resurselor in robotica. 3
Total lucriri de laborator/seminare: 30/15

8. Referinte bibliografice

Principale | 1. Murray R.M et al. “A mathematical introduction to robotic manipulation”, CRC Press, London,
1944.
2. Poboroniuc M., ,Controlul robotilor. Controlul miscarii umane prin stimulare electrica
functionala”, Editura Politehnium, lasi, 2004.
3. K. CTan, Lingfeng Wang, Dikai Liu. Design and Control of Intelligent Robotic Systems. 2009.
4. http://wiki.ros.org/ - ROS Foxy Fitzroy.
Supliment | 1. https://index.ros.org/doc/ros2/Installation/Foxy/. — Ghid de instalare si utilizare.
are
9. Evaluare
N F({rr?a fl © Periodica Curenta Lucrul individual Examen final
invatamant Atestarea 1 Atestarea 2
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
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