FISA DISCIPLINEI*

1. Date despre program

1.1 Institutia de Tnvatamant superior

Universitatea Politehnica Timisoara

1.2 Facultatea’/ Departamentul®

Inginerie Hunedoara / Inginerie Electrica si Informatica Industriala

1.3 Catedra

1.4 Domeniul de studii (denumire/cod")

Stiinte ingineresti aplicate / 270

1.5 Ciclul de studii

Licenta

1.6 Programul de studii (denumire/cod/calificarea)

Informatica industriala / 50 / inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei/Categoria formativa®

Robotica / DS

2.2 Titularul activitatilor de curs

Conf.univ.dr.ing. Tirian Gelu-Ovidiu

2.3 Titularul activitatilor aplicative®

Conf.univ.dr.ing. Tirian Gelu-Ovidiu

2.4 Anul de studii’ [ IV | 2.5 Semestrul

2.6 Tipulde evaluare | E | 2.7 Regimul disciplinei® | DO

3. Timp total estimat - ore pe semestru: activitati didactice directe (asistate integral sau asistate partial) si activitati de

pregatire individuala (neasistate) ?

.3'1 Numavr d? ore ?S'State 3 , format din: | 3.2 ore curs 2 | 3.3 ore seminar/laborator/proiect | 1
integral/saptamana
* 3 1 *
3.1 Numar total de ore asistate 2 ; format 3.9% ore curs ’8 3.3 ore . 14
integral/sem. din: seminar/laborator/proiect
3.4 Numar de ore asistate - .. 3.6 ore elaborare proiect de
o e , format din: 3.5 ore practica ; 9
partial/saptamana diploma
3.4* Numar total de ore asistate partial/ - " . 3.6* ore elaborare proiect de
; , format din: 3.5* ore practica . M
semestru diploma
3.7 Numar de ore activitati neasistate/ 4,14 ,format | ore documentare suplimentara in biblioteca, pe 15
saptamana din: platformele electronice de specialitate si pe teren '
ore studiu individual dupa manual, suport de curs, 15
bibliografie si notite ’
ore pregatire seminarii/laboratoare, elaborare teme de 114
casa si referate, portofolii si eseuri '
3.7* Numar total de ore activitati neasistate/ | 58 , format ore documentare suplimentara in biblioteca, pe 21
semestru din: platformele electronice de specialitate si pe teren
ore studiu individual dupa manual, suport de curs,
o T 21
bibliografie si notite
ore pregatire seminarii/laboratoare, elaborare teme de 16
casa si referate, portofolii si eseuri
3.8 Total ore/siptimana *° 7,14
3.8* Total ore/semestru 100
3.9 Numar de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

e Matematica, Fizica, Fundamente de automatizari, TSRA

4.2 de competente .

5. Conditii (acolo unde este cazul)

! Formularul corespunde Fisei Disciplinei promovata prin OMECTS 5703/18.12.2011 si cerintelor Standardelor specifice ARACIS valabile incepand cu 01.10.2017.

Se inscrie numele facultatu care gestioneaza programul de studiu caruia ii apartine d|SC|pI|na

3 Se inscrie numele departamentulun cdruia i-a fost incredintata sustinerea disciplinei si de care apartine titularul cursului.

Se nscrie codul prevazut in HG nr.140/16.03.2017 sau in HG similare actualizate anual.

D|s<:|pI|na se incadreaza potrivit planului de invdatamant in una dintre urmatoarele categorii formative: disciplind fundamentald (DF), disciplind de domeniu (DD),

d|SC|p|na de specialitate (DS) sau disciplina complementara (DC).

Pr|n activitati aplicative se inteleg activitatile de: seminar (S) / laborator (L) / proiect (P) / practica (Pr).

Anul de studii in care este prevazuta d|SC|pI|na in planul de Tnvatamant.

® Disciplina poate avea unul din urmétoarele regimuri: disciplina impusa (DI), disciplina optionala (DO) sau disciplina facultativa (Df).

 Numarul de ore de la rubricile 3.1*, 3.2*,...,3.8* se obtin prin inmultirea cu 14 (s&ptdmani) a numarului de ore din rubricile 3.1, 3.2,..., 3.8. Informatiile din rubricile 3.1,
3 4 si 3.7 sunt chei de verificare folosite de ARACIS sub forma: (3.1)+(3.4) > 28 ore/sapt. si (3.8) < 40 ore/sapt.

% Numérul total de ore / saptdmana se obtine prin insumarea numarului de ore de la punctele 3.1,3.4si3.7.




e Sala de curs echipata cu videoproiector si conexiune la Internet.
5.1 de desfasurare a cursului « Studentii nu se vor prezenta la prelegeri cu telefoanele mobile deschise.
¢ Nu se accepta parasirea salii de curs fara aprobarea cadrului didactic

e Sala de laborator echipata echipamente robotice si cu computere pe care sa fie
instalat software-ul Arduino.

5.2 de desfagurare a activitatilor practice | e Studentii nu se vor prezenta la activitatile practice cu telefoanele mobile deschise.

¢ Nu se accepta parasirea salii de desfasurare a activitatii practice fara aprobarea
cadrului didactic

6. Competente la formarea carora contribuie disciplina

Competente C4
specifice
C4.1 Descrierea arhitecturilor de baza pentru sistemele informatice aplicate in conducerea sistemelor
energetice sau industriale.

C4.2 Explicarea si interpretarea functionarii elementelor sistemelor informatice aferente conducerii proceselor
energetice sau industriale;

C4.3 Alegerea elementelor unui sistem informatic destinat conducerii, comenzii, reglajului sau supravegherii
unui proces energetic sau industrial;

C4.4 Utilizarea criteriilor si metodelor de evaluare a performantelor tehice si informatice ale unui sistem
informatic de proces;

C4.5 Implementarea unei structuri de sistem informatic de conducere a proceselor din sistemele energetice
sau industriale.

C5

C5.1 Descrierea structurilor de conducere automata bazate pe microprocesoare si microcontrolere;

C5.2 Explicarea utilizarii microprocesoarelor si microcontrolerelor si cunoasterea softului aferent acestora;
C5.3 Modelarea, simularea si testarea sistemelor de conducere automata a proceselor industriale;

C5.4 Evaluarea performantelor de regim stationar si dinamic ale sistemelor de conducere automata;

C5.5 Realizarea unui sistem de comanda si reglare automata a unui proces industrial specific domeniului
specializarii.

Competentele C4 Realizarea si implementarea sistemelor informatice de conducere, comanda, reglaj si supraveghere a
profesionale in | proceselor energetice sau industrial.

care se inscriu | C5 Analiza si sinteza sistemelor de conducere a proceselor industriale bazate pe microprocesoare si
competentele | microcontrolere.

specifice .

Competentele | o
transversale n
care se inscriu
competentele
specifice

7. Obiectivele disciplinei (asociate competentelor de la punctul 6)

¢ Obiectivul principal al disciplinei este de a cunoaste, intelege si utiliza cunostintele
7.1 Obiectivul general al disciplinei specifice roboticii, in vederea rezolvarii unor probleme teoretice si practice, in conditji de
eficacitate si eficienta sporita

e Dezvoltarea capacitatii de a rezolva problemele practice, prin aplicarea metodologiilor

7.2 Obiectivele specifice
prezentate.

8. Continuturi'

8.1 Curs Numar de ore Metode de predare®®

" Se detaliaza toate activitatile didactice prevazute prin planul de invatdmant (tematicile prelegerilor si ale seminariilor, lista lucrarilor de laborator, continuturile etapelor
de elaborare a proiectelor, tematica fiecarui stagiu de practica). Titlurile lucrarilor de laborator care se efectueaza pe standuri vor fi insotite de notatia ,,(*)".



1.Istoria roboticii 2 Cursul se preda printr-
2. Probleme generale despre roboti 4 0 expunere libera,
3. Sistemul mecanic al robotului 4 folosind si  mijloace
4. Senzori si traductoare pentru roboti 4 mgltimedia, Primele
minute sunt rezervate
unei scurte recapitulari
5.Sistemul de actionare al robotului 4 a cursului precedent.
6.Sistemul de comanda al robotului 4 .
7 Roboti mobili 6 Ultima parte este

rezervata concluziilor,
intrebarilor si
discutiilor. Studentii
sunt stimulati sa puna
cat mai multe intrebari,
sa faca aprecieri
personale asupra
materiei predate. Sunt
discutate ultimele
noutati in domeniu, se
fac aprecieri asupra
tendintelor de viitor. Se
pune accent asupra
caracterului interactiv
al cursului.

Bibliografie'®
1. PopE. s.a., - Sisteme de conducerea robotilor industriali, Editura Didactica si Pedagogica R.A., Bucuresti, 2001
2. Egri A, s.a., - Sisteme de fabricatie flexibila robotizate, Editura Focus, Petrosani, 2001
3. Borangiu T., s.a., - Conducerea multiprocesor in timp real a structurilor flexibile de fabricatie, Editura Didactica si
Pedagogica R.A., Bucuresti, 1989
Cojocaru G., s.a., - Robatii in actiune. Sisteme flexibile si fabricatia de serie, Editura Facla, Timisoara, 1986
lonescu R., s.a., - Roboti industriali-Principii de baza si aplicatii, Bucuresti, 1996
Preitl St., s.a., - Teoria sistemelor si reglaj automat. Ingineria reglérii automate, Editura Facla, Timisoara, 1994
Tiponut V., s.a., - Roboti mobili autonomi, Editura Politehnica, Timisoara, 2011
M. lvanescu — Roboli industriali — 2D Universitaria Craiova 1994
. Tirian, G.O., - Robotica, Editura Politehnica, Timisoara, 2013
10. Tirian, G.O., - Linii flexibile de fabricatie robotizate, Editura Politehnica, Timisoara, 2014
11. https://www.fih.upt.ro/md.jsp?uid=52, cursul de pe pagina personala Tirian Gelu-Ovidiu.
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8.2 Activitati aplicative™ Numar de ore Metode de predare

1. Prezentarea limbajului de programare RIOS SSC-32 si Arduino. La lucrarile de
2. Automatizarea unui depozit folosind bratului robotic Lynxmotion 5. laborator se face Tgtéu
3. Robot sortator de culori. 0 examinare scurtd a

- - studentilor, pentru a
4. Robot mobil cu brat articulat. verifica faptul 4 ei
5. Robot mobil autonom de urmarire a unui traseu. cunosc lucrarea.
6 Robot mobil de mini-sumo. Tematica este
7.Utilizarea imprimantelor 3D in constructia robotilor.. anuntata anterior. Se
formeaza echipele de
lucru, se efectueaza
incercarile si se
prelucreaza datele.
Fiecare student trebuie
sa prezinte o serie de
concluzii personale
rezultate Tn urma
interpretarii
rezultatelor, precum si
indeplinirea sau nu a
obiectivelor lucrarii.
Studentul va intocmi,
pentru sedinta
urmatoare, un referat
ce va contine
aspectele mentionate.

NNDNNINININ

'2 prezentarea metodelor de predare va include si folosirea noilor tehnologii (e-mail, pagina personalizaté de web, resurse in format electronic etc.).
'3 Cel putin un un titlu trebuie sa apartina colectivului disciplinei iar cel putin un titlu trebuie sa se refere la o lucrare de referinta pentru disciplina, de circulatie nationala si
internationald, existenta n biblioteca UPT.

Tipurile de activitati aplicative sunt cele precizate in nota de subsol 5. Daca disciplina contine mai multe tipuri de activitati aplicative atunci ele se trec consecutiv in
liniile tabelului de mai jos. Tipul activitatii se va inscrie intr-o linie distincta sub forma: ,Seminar:”, ,Laborator:”, ,Proiect:” si/sau ,Practica:”.


https://www.fih.upt.ro/md.jsp?uid=52

Bibliografie'®
1. PopE, s.a., - Sisteme de conducerea robotilor industriali, Editura Didactica si Pedagogica R.A., Bucuresti, 2001
2. Egri A, s.a., - Sisteme de fabricatie flexibild robotizate, Editura Focus, Petrosani, 2001
3. Borangiu T., s.a., - Conducerea multiprocesor in timp real a structurilor flexibile de fabricatie, Editura Didactica si
Pedagogica R.A., Bucuresti, 1989
Cojocaru G., s.a., - Robotii in actiune. Sisteme flexibile si fabricatia de serie, Editura Facla, Timisoara, 1986
lonescu R., s.a., - Roboti industriali-Principii de baza si aplicatii, Bucuresti, 1996
Preitl St., s.a., - Teoria sistemelor si reglaj automat. Ingineria reglarii automate, Editura Facla, Timisoara, 1994
Tiponut V., s.a., - Roboti mobili autonomi, Editura Politehnica, Timisoara, 2011
M. Ivanescu — Roboti industriali — 2D Universitaria Craiova 1994
. Tirian, G.O., - Robotica, Editura Politehnica, Timisoara, 2013
10. Tirian, G.O., - Linii flexibile de fabricatie robotizate, Editura Politehnica, Timisoara, 2014
11. https://www.fih.upt.ro/md.jsp?uid=52, cursul de pe pagina personala Tirian Gelu-Ovidiu.
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9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatii epistemice, asociatiilor profesionale
si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

. Datorita faptului ca o mare parte din procesele industriale sunt partial sau total automatizate, studentii trebuie sa cunoasca,
sa inteleaga si sa utilizeze cunostintele specifice sistemelor robotice, in vederea rezolvarii unor probleme teoretice si
practice, in conditii de eficacitate si eficienta sporita. Prin parcurgerea cursului studentii isi dezvolta capacitatiile de a rezolva
problemele practice, prin aplicarea metodologiilor prezentate, cerinfe impuse de catre toti angajatorii din domeniu..

10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare™® 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere dln
nota finala
Verificarea cunostiitelor
10.4 Curs predate la curs prin evaluare | Doua subiecte clasice si o aplicatie. 60%

scrisa.

10.5 Activitati aplicative | S:

L: Cunoasterea
componenetelor unui sistem
robotic si interpretarea
rezultatelor experimentale..

Referate (20%) + Test final(20%). 40%

P17_

Pr:

10.6 Standard minim de performanta (se prezinta cunostintele minim necesare pentru promovarea disciplinei si modul in care se
verifica stapanirea lor'®)

. Studentul trebuie sa cunoasca, sa inteleaga si sa utilizeze cunostintele specifice sistemelor robotice, ih vederea
rezolvarii unor probleme teoretice si practice, in conditji de eficacitate si eficienta sporita.De asemenea trebuie sa aiba
capacitatea de a rezolva problemele practice, prin aplicarea metodologiilor prezentate.

_— Titular de curs Titular activitati aplicative
Data completarii N .
(semnatura) (semnatura)
04.10.2022 s o/
Director de departament Decan

« Data avizarii in Consiliul Facultz?l;ii19
(semnatura)

= 18.10.2022

5 Cel putin un titlu trebuie sa apartina colectivului disciplinei.

'® Fisele disciplinelor trebuie s& contind procedura de evaluare a disciplinei cu precizarea criteriilor, a metodelor si a formelor de evaluare, precum si cu precizarea
ponderilor atribuite acestora Tn nota finala. Criteriile de evaluare se formuleaza in mod distinct pentru fiecare activitate prevazuta in planul de invatdmant (curs, seminar,
laborator, proiect). Ele se vor referi si la formele de verificare pe parcurs (teme de casa, referate s.a.)

" n cazul cand proiectul nu este o disciplina distincta, in aceasta rubricd se va preciza si modul in care rezultatul evaluarii proiectului conditioneaza admiterea

studentului la evaluarea finala din cadrul disciplinei.
% Nu se va explica cum se acorda nota de promovare.
!9 Avizarea este precedats de discutarea punctului de vedere al board-ului de care apartine programul de studii cu privire la fisa disciplinei.


https://www.fih.upt.ro/md.jsp?uid=52

