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FISA DISCIPLINEI
1. Date despre program
1.1 Institutia de Invatamant Universitatea Nationala de Stiinta si Tehnologie Politehnica
superior Bucuresti
1.2 Facultatea Electronica, Telecomunicatii si Tehnologia Informatiei
1.3 Departamentul Electronica Aplicata si Ingineria Informatiei
1.4 Domeniul de studii Inginerie Electronica, Telecomunicatii si Tehnologii Informationale
1.5 Ciclul de studii Masterat
1.6 Specializarea Retele de senzori si sisteme autonome
2. Date despre disciplina
(Ze.gl)Denumlrea disciplinei (ro) Robotici
2.2 Titularul activitatilor de curs Prof. dr. ing. Daniel Oancea
2.3 Titularul activitatilor de seminar / laborator Prof. dr. ing. Daniel Oancea
2.4 Anul de 2.5 2.6. Tipul de 2.7 Regimul
studiu 1 Semestrul 1 evaluare E disciplinei Ob
iﬁ;;ﬁ‘ii DA iigc?p‘iidﬁeli UPB.04.M2.0.02-09 | 2.10 Tipul de notare | Nota
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitdtilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 3 Din care: 3.2 curs |2.00 | 3.3 seminar/laborator |1
3.4 Total ore din planul de invatamant 42.00 |Din care: 3.5 curs |28 |3.6 seminar/laborator |14
Distributia fondului de timp: ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate 35
Pregdtire seminarii/ laboratoare/proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri
Tutorat 0
Examindri 3
Alte activitati (daca exista): 20
3.7 Total ore studiu individual 58.00
3.8 Total ore pe semestru 100
3.9 Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)
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Parcurgerea si/sau promovarea urmatoarelor discipline:
*Fundamentals of Electrical Engineering 1
*Fundamentals of Electrical Engineering 2

+Signals and Systems

*Industrial Electronics and Informatics

*Basic Electronic Circuits

*Passive Components and Circuits

*Analogic Integrated Circuits

*Electronic Measuring Instruments

*Fundamentals of Data Acquisition Systems

4.1 de curriculum

4.2 de rezultate ale |*Cunostinte generale despre senzori si traductoare, mecanica, echipamente de
Tnvatarii actionare, circuite electrice si electronice, semnale electrice, automatizari.

5. Conditii necesare pentru desfasurarea optima a activitatilor didactice (acolo unde este cazul)
*Cursul se va desfasura Intr-o sala dotata cu videoproiector si computer.

5.1 Curs *Prezenta semnalului Wi-Fi este de preferat pentru accesarea unor prezentari
multimedia

*Laboratorul se va desfasura intr-o sala cu dotare specificd, care trebuie sa includa
calculatoare (pentru lucrarile ce contin simulari si pentru accesarea materialuli didactic
5.2 Seminar/ — fisiere ce contin desfasurarea activitatilor in laborator)

Laborator/Proiect | *Pentru desfasurarea activitatilor de laborator sunt necesare urmatoarele dispozitive si
echipamente: brat robot (5 DOF), robot quadropod, stand pentru urmarirea functionarii
motoarelor pas cu pas/servomotoarelor, robot autonom, echipament LiDAR, etc.

6. Obiectiv general

Obiectivul general al cursului este de a asigura cunostintele teoretice si aplicative (definitii, concepte,
principii, elemente constructive si de functionare) referitoare la domeniul robotilor si automatelor.

Disciplina abordeaza ca tematica specifica urmatoarele notiuni de baza, concepte si principii specifice, toate
acestea contribuind la transmiterea catre studenti a unei viziuni de ansamblu asupra reperelor metodologice
si procedurale aferente domeniului robotilor si automatelor.

Obiectivele specifice sunt de creare a urmatoarelor abilitati si capacitati:

- asimilarea termenilor de specialitate in domeniul robotilor.

- Intelegerea teoriei mecanice (cinematica, dinamica) care sta la baza functionarii robotilor.

- cunostinte ale principiilor de functionare si de proiectare ale robotilor (scheme bloc, componente).

- constructia si functionarea sistemelor de actionare (servomecanisme, motoare, actuatoare, etc.).

- intelegerea modului de perceptie a mediului Tnconjurator (senzori specifici)

7. Competente
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Elaborarea de studii, rapoarte si sinteze de documentare, respectiv tehnico-economice
cu tematica referitoare la componentele unui sistem automatizat, cu referire la domeniul
robotilor, demonstrand ca detine cunostinte de baza/avansate Tn domeniu.

Rezolvarea unor probleme specifice de cercetare-proiectare in domeniul robotilor;
Capacitatea de a aplica cunostintele generale si de specialitate pentru intelegerea
principiilor diferitelor echipamente si sisteme utilizate in proiectarea si realizarea
robotilor;

Specifice Capacitatea de a studia, proiecta, dezvolta, implementa, utiliza, intretine si controla
sistemele hardware si aplicatiile informatice specifice functionarii robotilor.
Realizarea unor lucrari in echipa in cadrul unor proiecte complexe.

Domeniul roboticii find un domeniu mutidisciplinar, coreleaza cunostintele anterior
dobandite.

Aplica metode si instrumente specifice domeniului, pentru realizarea procesului de
proiectare si evaluare a unei cerinte si In functie de problemele identificate/raportate,
identifica solutii.

1. Analiza aspectelor teoretice, identificarea si detalierea componentelor specifice.

2. Adaptarea la noile tehnologii, dezvoltarea profesionala si personald, prin formare
continua folosind surse de documentare tiparite, programe specializate si resurse
electronice Tn limba romana si intr-o limba de circulatie internationala.

Transversale 3. Activitati de lucru Tn echipa si comunicare eficienta a studentului, coordonandu-si
(generale) eforturile cu ceilalti pentru rezolvarea unor probleme de complexitate medie.

4. Capacitate de analiza si sinteza: prezinta in mod sintetic cunostintele dobandite, ca
urmare a unui proces de analiza sistematica.

5. Respecta principiile de etica academica: in activitatea de documentare citeaza corect
sursele bibliografice utilizate.

8. Rezultatele invatarii
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*Enumera cele mai importante etape care au marcat dezvoltarea domeniului robotilor.

*Defineste notiuni specifice, incluse in domeniului robotilor (mecanica, electrotehnica, electronica,
programare)

*Descrie transformarile de coordonate in timpul miscarii robotilor.

*Evidentiaza savantaje si dezavantaje diferitelor tipuri constructive de roboti si alege cea mai buna
optiune pentru utilizarea acestora.
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Cunostinte
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- Utilizarea elementelor fundamentale referitoare la constructia si elementele specifice unui robot.

- Intelegerea si utilizarea conceptelor fundamentale din domeniul programarii robotilor, de
dezvoltare a unor algoritmi specifici.

- Rezolvarea problemelor de tehnologie electronica ale proceselor de productie, Intretinerea
(reglare, testare, depanare) aparaturii si instalatiilor din domeniul robotilor si elaborarea de proiecte
de complexitate medie in specialitate.

- Capacitatea de a comunica si colabora cu specialisti din alte domenii (prin faptul ca robotica
inglobeaza cunostinte din domenii diferite), diferite de electronica, in sensul asigurarii unei
interfete Tntre problemele tehnice Intalnite de acestia si solutiile respectivelor probleme.

- Capacitatea de a functiona ca lider al unei echipe care poate fi formata din persoane cu
specializari si nivele de calificare diferite.

- Capacitatea de a lua decizii Tn vederea rezolvarii problemelor curente, sau imprevizibile, care apar
n procesul de exploatare al robotilor.

- Capacitatea de a asigura planificarea si managementul proiectelor din domeniul roboticii.

- Capacitatea de a se informa si documenta pentru informarea personala si profesionala prin citirea
literaturii de specialitate.

- Capacitatea de a comunica si de a prezenta functionarea unui robot, tehnic, atat in limba romana,
cat si in limba engleza.

- Flexibilitate in utilizarea de noi elemente si tehnologii in cadrul unei echipe in care membrii
impreunad ating un obiectiv bine definit, asumand Tn acelasi timp roluri sau sarcini diferite.

Aptitudini

Selecteaza surse bibliografice potrivite si le analizeaza.

*Respecta principiile de eticd academica, citand corect sursele bibliografice utilizate.
*Demonstreaza receptivitate pentru contexte noi de Tnvatare.

*Demonstreaza autonomie in organizarea situatiei/contextului de invatare sau a situatiei problema
de rezolvat.

*Manifesta responsabilitate sociala prin implicarea activa in viata sociala studenteasca/implicare n
evenimentele din comunitatea academica.

*Promoveaza/contribuie prin solutii noi, aferente domeniului de specialitate pentru a Tmbunatati
calitatea vietii sociale.

*Constientizeaza valoarea contributiei sale in domeniul ingineriei la identificarea de solutii
viabile/sustenabile care sa rezolve probleme din viata sociald si economica (responsabilitate
sociala).

*Aplica principii de eticd/deontologie profesionald in analiza impactului tehnologic al solutiilor
propuse in domeniul de specialitate asupra mediului Tnconjurator.

*Analizeaza si valorifica oportunitati de afaceri/de dezvoltare antreprenoriala in domeniul de
specialitate.

*Demonstreaza abilitati de management al situatiilor din viata reala (gestionarea timpului
colaborare vs. conflict). Evitarea situatiilor de conflict si descurajarea acestora. In cazul activitatii
manageriale, se incearca orientarea mai mult spre o atitudine de lider, nu de manager.
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Responsabilitate
si autonomie

9. Metode de predare
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Predarea se efectueaza prin metoda de comunicare expozitiva si metoda problematizarii.

Sunt utilizate metode moderne de predare (videoproiector) pentru prezentarea notelor de curs, iar notele de
aplicatii si programele demonstrative sunt disponibile pe calculator la laborator.

Notele de curs si prezentdrile sunt disponibile studentilor si in format electronic (Moodle).

Pornindu-se de analiza caracteristicilor de invatare ale studentilor si de la nevoile lor specifice, procesul de
predare va explora metode de predare atat expozitive (prelegerea, expunerea), cat si conversative-interactive,
bazate pe modele de Tnvatare prin descoperire facilitate de explorarea directa si indirecta a realitdtii
(experimentul, demonstratia, modelarea), dar si pe metode bazate pe actiune, precum exercitiul, activitatile
practice si rezolvarea de probleme.

In activitatea de predare vor fi utilizate prelegeri, in baza unor prezentiri Power Point sau diferite secvente
video care vor fi puse la dispozitia studentilor. Fiecare curs va debuta cu recapitularea capitolelor deja
parcurse, cu accent asupra notiunilor parcurse la ultimul curs.

Prezentarile utilizeaza imagini si scheme, astfel incat informatiile prezentate sa fie usor de inteles si asimilat.
Acesta disciplind acopera informatii si activitati practice menite sa-i sprijine pe studenti in eforturile de
invatare si de dezvoltare a unor relatii optime de colaborare si comunicare intr-un climat favorabil Tnvatarii
prin descoperire.

Predarea se realizeaza prin metoda experimentdrii, utilizand echipamente de testare dedicate (ce includ
componente hardware si/sau software) si aplicatii software educationale specializate. Studentii folosesc un
simulator prin intermediul caruia testeaza programele realizate.

Se va exersa abilitatea de lucru in echipa pentru rezolvarea diferitelor sarcini de invatare.

10. Continuturi
CURS
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Termeni si definitii specifice robotilor si automatelor. Clasificare.

Elemente de mecanica si cinematica specifice robotilor.Reprezentarea D-H.

Miscarea robotilor, stabilitatea. Dinamica robotului.

ARIWIN| =

Componentele robotului. Arhitecturi pentru roboti si automate.

Sisteme de actionare (actuatoare, servomotoare, motoare pas cu pas, pneumatice si
hidraulice).

ul

Simturile robotilor. Senzori si traductoare specifice.

Medii de programare specifice robotilor

Automatizari

(o} ook BN Ne))

Exemplificari roboti (roboti subacvatici, roboti colaborativi, etc.).
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10 Verificarea finala
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o

Total:

Bibliografie:

1. Oancea Constantin Daniel, Robotics, suport de curs electronic,
https://curs.upb.ro/2021/course/view.php?id=9130

2. 1. Eparu, D. Badoiu, Elemente de mecanica teoretica si de modelare a structurilor de roboti industriali,
Editura Tehnica, Bucuresti,1997.

3. T. Borangiu, A. Dumitrache, F. D. Anton, Programarea robotilor, Editura AGIR, Bucuresti, 2010.

4. 1. Bogdanov, Conducerea robotilor, Editura Orizonturi universitare, Timigoara, 2009.

5. I. Mardare, Robototehnica. Inteligenta artificiala, Editura Tehnica-Info, Chisinau, 2006.

6. I. Simionescu, I. Ion, L. Ciupitu, Mecanismele robotilor industriali, Editura AGIR, Bucuresti, 2008.
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LABORATOR
Nr. Continutul Nr.
crt. ’ ore
1 Simulatorul Open Source (GPL) cu ajutorul cdruia pot fi simulate miscarile robotilor. 2
2 Mediul de programare V+. Aplicatii.
Stive si paletizare. 2
4 Realizarea unui desen folosind simulatorul. Folosirea facilitatilor de semnalizare si ’
temporizare.
5 Comanda servomecanismelor/M.P.P.
6 Programarea echipamentelor de automatizare/roboti existenti in laborator
7 Verificare cunostinte laborator
Total: | 14
Bibliografie:
1. Oancea Constantin Daniel, Robotics, suport de curs electronic,
https://curs.upb.ro/2021/course/view.php?id=9130
2. Oancea Constantin Daniel, Robotica. Note de aplicatii (disponibil tiparit)
11. Evaluare
11.3
Tip activitate 11.1 Criterii de evaluare 11.2 Metode de evaluare |Pondere din

nota finala

- cunoasterea si intelegerea
notiunilor teoretice fundamentale in
domeniul constructiei si functionarii

Verificare finala data la
finalul semestrului.

11.4 Curs . Subiectele acopera 50%
robotilor; . Ax 1n g
. U, capitolele pana la finalul
- analiza comparativa a diferitelor .
- . semestrului.
tipuri de componente ale robotilor;
- Tnsugirea si intelegerea
cunostintelor predate;
- aplicarea practica a algoritmilor .
EII:U‘LI simlflarea mi cérgilor si Colocviu de laborator
11.5 P 3 Urmarirea activitatii si

capacitatea de realizare a unor 50%
miscari complexe.

- capacitatea de a aplica notiunile
teoretice pentru rezolvarea unor

probleme practice;

implicdrii la desfasurarea
lucrarilor de laborator.

Seminar/laborator/proiect

11.6 Conditii de promovare

*Obtinerea a 50% din punctajul total.
*Obtinerea a 50% din punctajul aferent activitatii pe parcursul semestrului.

12. Coroborarea continutului disciplinei cu asteptarile reprezentantilor angajatorilor si asociatiilor
profesionale reprezentative din domeniul aferent programului, precum si cu stadiul actual al
cunoasterii in domeniul stiintific abordat si practicile in institutii de invatamant superior din Spatiul
European al Invatamantului Superior (SEIS)
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Programa cursului rdspunde nevoilor si cerintelor actuale de evolutie si dezvoltare a sistemelor de fabricatie,
oferind absolventilor programului de studii Retele de senzori si sisteme autonome sansa de a se angaja In
domenii extrem de diferite: automatizari si echipamente industriale, industria automotive, etc.

Se asigura absolventilor competente adecvate cu necesitatile calificarilor actuale si o pregatire stiintifica si
tehnicd moderna, de calitate si competitiva, care sa le permitd angajarea rapida dupa absolvire. Acest lucru
este Tn concordanta cu cerintele Universitatii Politehnica din Bucuresti, atdt din punctul de vedere al
continutului si structurii, cat si din cel al aptitudinilor si deschiderii internationale oferite studentilor.

Prin activitatile desfasurate, studentii dezvolta abilitati de a oferi solutii unor probleme si de a propune idei
de Tmbunatatire a situatiei existentei in domeniul automatizarilor, ramura robotilor industriali.

In dezvoltarea continutului disciplinei s-au avut in vedere cunostinte / aspecte / fenomene descrise de
literatura de specialitate.

Sustinerea unei probe privind stabilirea si descrierea operatiilor necesare pentru realizarea si/sau utilizarea
unui robot sau instalatii automatizate.

Data completarii Titular de curs Titular(i) de aplicatii

25.09.2024 Prof. dr. ing. Daniel Oancea
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Prof. dr. ing. Daniel Oancea
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Data avizarii in departament Director de departament

31.10.2024 Conf. Dr. Bogdan Cristian FLOREA
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Data aprobadrii in Consiliul Facultatii

31.10.2024

Decan

Prof. Dr. Mihnea Udrea
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