FISA DISCIPLINEI

ANUL UNIVERSITAR 2023 - 2024

1. DATE DESPRE PROGRAM

1.1 Institutia de Tnvatamant superior

UNIVERSITATEA DIN CRAIOVA

1.2 Facultatea

Facultatea de Automatica, Calculatoare si Electronicd

1.3 Departamentul

Departamentul de Automatica si Electronicd

1.4 Domeniul de studii

Ingineria sistemelor

1.5 Ciclul de studiit

Licenta

1.6 Programul de studii (denumire/cod)? /Calificarea

Automaticd si informaticd aplicata | D28AIAL405

2. DATE DESPRE DISCIPLINA

2.1 Denumirea disciplinei

D28AIAL405 Robotica

2.2 Titularul activitatilor de curs Prof. univ. dr. ing. Mircea Nitulescu

2.3 Titularul activitatilor aplicative S. I. dr. ing. Mihaela Florescu (lab.)

2.4 Anulde | 2 | 2.5 Semestrul 4 | 2.6 Tipul disciplinei | DD | 2.7 Regimul disciplinei | DI | 2.8 Tipulde | E
studiu (continut)® (obligativitate)* evaluare

3. TIMPUL TOTAL ESTIMAT (ore pe semestru al activitatilor didactice)

3.1 Numir de ore pe saptamana 4 | din care: 3.2 curs 3 | 3.3 seminar/laborator 0/1

3.4 Total ore din planul de Tnvatamant 56 | din care: 3.5 curs 42 | 3.6 seminar/laborator 0/14

3.7 Distributia fondului de timp ore
= Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20
= Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 8
=  Pregatire laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 10
= Tutoriat -
=  Examinari 3
= Alte activitati: consultatii, cercuri studentesti 3

Total ore activititi individuale 44

3.8 Total ore pe semestru® 100

3.9 Numarul de credite® 4

4. PRECONDITII (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum Studentii trebuie sd posede cunostinte de specialitate dobandite la urmatoarele discipline:

Mecanica, Electrotehnica, Programare, Masini electrice si actionari

4.2 de competente Nu sunt necesare.

5. CONDITII (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului Predarea cursului se face fizic (cu videoproiector). Pentru unele explicatii si

raspunsuri la intrebari din sala se foloseste tabla dar si solutii de tip on-line. Se
asigurd suport de curs in format electronic si acces la documentatii actualizate.
Procesul de predare are urmitoarea structura:

- 80% prezentare teoreticd, pe baza suportului de curs (slide-uri);
- 20% activitate interactiva (discutii cu studentii).

5.2. de desfasurare a seminarului/ | Laboratorul utilizeaza cativa roboti didactici / industriali si o retea de calculatoare.

laboratorului/proiectului

6. COMPETENTELE SPECIFICE ACUMULATE’

Competente
profesionale

Prin cunostintele predate, prin exemplele prezentate si prin aplicatiile practice, disciplina ,,Robotica” contribuie la
formarea urmatoarelor competente profesionale:
e  Ca3: Utilizarea fundamentelor automaticii, a metodelor de modelare, simulare, identificare si analiza a
proceselor, a tehnicilor de proiectare asistata de calculator.

Competente
transversal




7. OBIECTIVELE DISCIPLINEI (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei Disciplina contribuie la formarea viitorilor ingineri licentiati in domeniul

»Automatica si informatica aplicatd”, asigurdndu-le cunostintele fundamentale
Tn domeniul roboticii. Sunt abordate concepte de baza legate de componentele
unui sistem robot, modele geometrice, cinematice si dinamice, sisteme
senzoriale, sisteme de actionare si controlul unui robot pe traiectorie.

7.2 Obiectivele specifice Cursul contribuie la formarea studentilor, asigurandu-le cunostinte Th domeniul

constructiei, analizei functionale si a exploatarii sistemelor robotice.
Activitatile de laborator urmaresc largirea orizontului de cunoastere si crearea
unor deprinderi practice Th acest domeniu prin teme de casa /exercitii efectuate
cu ajutorul platformelor didactice existente in laboratorul de profil.

8.1 Curs (unititi de continut)

Nr.
ore

Metode de predare

Capitolul 1. Aspecte introductive

1.1 Momente semnificative din evolutia stiintei si tehnicii
1.2 Geneza roboticii

1.3 Definitii oficiale

1.4 Relatia dintre Mecatronica si Robotica

1.5 Clasificarea robotilor

1.6 Dispozitive asimilate ca fiind structuri robotice
1.7 De ce s-au impus robotii industriali

1.8 SRRsi IFR

1.9 Parcul mondial de roboti industriali

1.10 Parcul mondial de roboti destinati serviciilor

Capitolul 2. Configuratia generala a unui sistem robot
2.1 Componentele sistemului robot

2.1.1 Structura mecanica si actionarile

2.1.2 Sursa energetica

2.1.3 Spatiul de operare

2.1.4 Programul functional

2.1.5 Sistemul de conducere

2.2 Probleme generale Tn conducerea robotilor industriali
2.3 Generarea unei traiectorii elementare

2.3.1 Sisteme centralizate de conducere

2.3.2 Sisteme descentralizate de conducere

2.3.3 Sisteme de conducere bazate pe complianta

2.4 Arhitecturi pentru sistemele de conducere

2.4.1 Arhitectura de conducere in logica cablata

2.4.2 Arhitecturd de conducere in logica microprogramata
2.4.3 Arhitecturd de conducere bazatd pe un automat programabil
2.4.4 Arhitecturd de conducere cu microprocesor

2.4.5 Arhitecturd de conducere multiprocesor

15

Capitolul 3. Modele geometrice si cinematice ale robotilor
3.1 Lanturi cinematice

3.2 Structuri tipice pentru lantul cinematic al bratului unui robot
industrial

3.3 Modelul geometric direct

3.4 Sisteme de coordonate si relatii de transformare intre ele
3.5 Metoda Denavit — Hartemberg

3.6 Modele cinematice. Studii de caz

3.6.1 Robotul cartezian fara terminal complet decuplat

3.6.2 Robotul cilindric cu terminal complet decuplat

3.6.3 Rabotul sferic (polar) cu terminal complet decuplat
3.6.4 Robotul antropomorf (orizontal articulat) cu terminal
complet decuplat

12

Predarea cursului se face fizic (cu
videoproiector)
e 80% prezentare teoretica, pe baza
suportului de curs (slide-uri).
® 20% activitate interactiva (discutii cu
studentii)
Materialele necesare sunt puse la dispozitia
studentilor ca notite de curs in format
electronic, inclusiv prin Google Classroom.




Capitolul 4. Sistemul senzorial al robotului 9
4.1 Senzori interoceptivi

4.1.1 Masurarea prezentei

4.1.2 Masurarea pozitiei

4.1.3 Masurarea vitezei

4.2 Senzori exteroceptivi

4.2.1 Senzori tactili

4.2.2 Senzori tactili In retele matriceale
4.2.3 Senzori de forta

4.2.4 Senzori fortd — moment

8.2 Activitati aplicative (subiecte/teme) '(;lrré e T i

8.2.2 Laborator 14
1. Protectia muncii. Prezentarea laboratorului si echipamentelor. 2 | - Grupe de lucru
2. Sistemele robot din laborator. Parti componente, Trasaturi 2 | - Studiu experimental si teoretic conform
comparative mecanice, electrice si electronice. Spatii de operare. platformelor
Metode de programare. - Examinare prin intrebdri la lucrari si finala
3. Robotul didactic cu actionari electrice RD-5E. Experimente 2 (cu calificativ)

4. Robotul didactic cu actionari pneumatice PD-5NT condus cu CP 2
30D/C. Experimente

5. Modelarea geometrica DH a robotilor. Scheme cinematice. 2
Studii de caz pentru robotii din laborator

6. Robotul industrial ABB IRB 1400. Experimente 2
7. Verificare caiete de laborator. Evaluare finala 2

9. COROBORAREA CONTINUTURILOR DISCIPLINEI CU ASTEPTARILE REPREZENTANTILOR
COMUNITATII EPISTEMICE, ASOCIATIILOR PROFESIONALE SI ANGAJATORI REPREZENTATIVI DIN
DOMENIUL AFERENT PROGRAMULUI

Continutul disciplinei a fost discutat cu reprezentantii:
= SCIPA SA Craiova

= SC ELPRECO SA Craiova

= SCELPREST SA Craiova

10. EVALUARE

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere din nota finala

10.4 Curs - Intelegerea fundamentelor | - Test grila
teoretice corespunzatoare.

- Capacitatea de a realiza co-
nexiuni intre notiunile predate
- Capacitatea de analiza si Sin-
teza intr-o0 situatie concretd

60%

10.5 Activitati aplicative - Discutii tematice si raspun- | - Verificare pe parcurs/
Laborator suri la Intrebari referate laborator si test la
- Implementarea corecta si finalizare laborator
functionalitatea aplicatiilor;
- Interpretarea rezultatelor;

- Solutiile aplicatiilor se pre-
zinta si se discutd in cadrul
subgrupei

40%

10.6 Standard minim de performanta (volumul de cunostinte minim necesar pentru promovarea disciplinei si modul Th
care se verifica stapanirea lui)

= Obtinerea a minim 50% din punctajul verificarilor pe parcurs, temelor de casa, testarilor de laborator si
examenului final;
=  Calculul notei finale se face prin rotunjirea la nota intreaga a punctajului final.
Modalitatea de evaluare

Examen fizic: folosind Google Classroom
Asistenta examen: 2 examinatori interni (Prof. dr. ing. Mircea Nitulescu, S. I. dr. ing. Mihaela Florescu)
Conditia de participare la examen:
Efectuarea lucrarilor de laborator si calificativ "promovat™ pentru toate referatele de laborator/teme de casa solicitate
Tip evaluare on-line: Grila cu corectare automata cu 30 intrebari, 60 min. (maxim)..

3




Notare finala on-line:

1 punct prezenta examen (oficiu)

1 punct (maxim) prezenta laborator + seminar si indeplinirea minima a obiectivelor

2 puncte (maxim) pentru calitatea si corectitudinea temelor de casa, primite si realizate individual de catre
fiecare student

6 puncte proba grila cu 30 intrebéri (raspuns corect 0,2 puncte)

Nota finala de examen este suma punctelor obtinute (aproximare pozitiva cu maxim 0,8 puncte)
Nota minima de promovare este 5.

Data completarii: 01.10.2023

Titular curs si activitiati seminar, Titular activititi laborator,

Prof. univ. dr. ing. Mircea Nitulescu S. I. dr. ing. Mihaela Florescu

Data avizirii in departament: 01.10.2023

Director de departament
Prof. dr. ing. Cosmin lonete

Nota:
1)

3)

4)
5)

7

8)
9)
10)

11)

Ciclul de studii - se alege una din variantele: L (licentd)/ M (master)/ D (doctorat).

Se inscrie codul prevazut in HG nr. 493/17.07.2013.

Tip (continut) - se alege una din variantele:

pentru nivelul de licentd: DF (disciplina fundamentala)/ DD (disciplina din domeniu)/ DS (disciplina de specialitate)/ DC (disciplina
complementara);

pentru nivelul de master: DA (disciplina de aprofundare)/ DS (disciplina de sinteza)/ DCA (disciplind de cunoastere avansata).

Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplina optionala)/ FC (disciplind
facultativa).

Se obtine prin insumarea numarului de ore de la punctele 3.4 si 3.7.

Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).

Aspectul competentelor profesionale si competentelor transversale va fi tratat cf. Metodologiei OMECTS

5703/18.12.2011. Se vor prelua competentele care sunt precizate in Registrul National al Calificarilor din Invatamantul Superior RNCIS
(http://www.rncis.ro/portal/page? pageid=117,70218& dad=portal&_ schema=PORTAL) pentru domeniul de studiu de la pct. 1.4 si programul
de studii de la pct. 1.6 din aceasta fisa, la care participa disciplina.

Se recomanda ca cel putin un titlu sa apartina colectivului disciplinei iar cel putin 2-3 titluri sé se refere la lucrari relevante pentru disciplind, de
circulatie nationald si internationald, existente in biblioteca UCv.

in cazul situatiilor speciale, activitatile se vor desfasura conform regulamentelor si a reglementirilor specifice la nivelul Universitatii si ale
facultatii.

in cazul situatiilor speciale, metodele de predare se vor adapta conform regulamentelor si a reglementarilor specifice la nivelul Universitatii si
ale facultatii.

in cazul situatiilor speciale, metodele de evaluare se vor adapta conform regulamentelor si a reglementirilor specifice la nivelul Universitatii si
ale facultatii.



http://www.rncis.ro/portal/page?_pageid=117,70218&_dad=portal&_schema=PORTAL

