FISA DISCIPLINEID

1. Date despre program

1.1. Institutia de invatdmant superior Universitatea Petrol — Gaze din Ploiesti
1.2. Facultatea Inginerie Mecanica si Electrica

1.3. Departamentul Automatica, Calculatoare, Electronica
1.4. Domeniul de studii universitare Ingineria Electrica

1.5. Ciclul de studii universitare Licenta

1.6. Programul de studii universitare Electromecanica

2. Date despre disciplina

2.1. Denumirea disciplinei | Robot
2.2. Titularul activitatilor de curs Sef lucrari dr. ing. Toma Georgeta
2.3. Titularul activitatilor seminar/laborator Sef lucrari dr. ing. Toma Georgeta

2.4. Titularul activitatii proiect

2.5. Anul de studiu I

2.6. Semestrul * 5

2.7. Tipul de evaluare Examen

2.8. Categoria formativa** / regimul*™* disciplinei | DS/A

* numérul semestrului este conform planului de invatdmant;
** DF - Discipline fundamentale; DD - discipline de domeniu; DS - discipline de specialitate; DC - discipline complementare, DA -

*kk

disciplina de aprofundare, DSI- disciplina de sinteza. ™" obligatorie = O; optionala = A; facultativa = L

3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)

3.1. Numar de ore pe sdptamana 3 [Qdincare:3.2.curs | 2 | 3.3. Seminar/laborator | 0/1 | 3.4. Proiect

3.5. Total ore din planul de invatamant | 42 | din care: 3.6. curs | 28 | 3.7. Seminar/laborator | 0/14 | 3.8. Proiect

3.9. Distributia fondului de timp ore
Studiu dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 14
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 4
Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 7
Tutoriat 4
Examinari 3
Alte activitati 1
3.10 Total ore studiu individual | 33

3.11. Total ore pe semestru 75

3.12. Numarul de credite 3

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1.de curriculum | > Cursul de Elemente de Inginerie Mecanica

» Competente privind analiza pozitionala si cinematica a sistemelor de

4.2. de competente .
corpurl

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului | > Se desfasoara in sali destinate acestei activitati

5.2. de desfasurare a » Se desfasoara in laboratorul de Robotica avand dotarea
seminarului/laboratorului necesara bunei desfasurari a activitatii

1) Adaptare dupa Ordinul Ministrului educatjei, cercetarii, tineretului si sportului nr. 5 703/2011 privind implementarea Codului
national al calificarilor din invatamantul superior, publicat in Monitorul Oficial al Romaniei, partea I, nr.880 bis / 13.X11.2011
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6. Competente specifice acumulate

» Operarea cu concepte fundamentale din stiinta calculatoarelor si tehnologia informatiei
(CP2)

» Explicarea si interpretarea pachetelor de programe pentru proiectarea si optimizarea
sistemelor electrice reprezentative (CP2)

» Cunoasterea si intelegerea arhitecturii sistemelor robotice (CP5)

Aplicarea unor metode de analiza pozitionala a sistemelor robotizate (CP5)

Competente

YV VvV

Alegerea solutiei optime privind reglarea automata a parametrilor care sd asigure
indeplinirea obiectivelor impuse (CP5)

» Deprinderea de abilitati in utilizarea tehnologiei informatiei i comunicarii in domeniul
analizei sistemelor robotice (CT3)

Competente

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)

7.1. Obiectivul general al disciplinei | » Dezvoltarea de competente pentru analiza structural-
functionala a sistemelor robotice

7.2. Obiectivele specifice » Formarea deprinderilor practice de lucru privind analiza
sistemelor robotizate
» Obtinerea si interpretarea rezultatelor privind parametrii

pozitionali si cinematici ai mecanismelor robotilor industriali

8. Continuturi

8.1. Curs Nr.ore Metode de predare Observatji

Elemente introductive 4

Analiza structural-functionala a sistemelor 6

robotizate Prelegeri interactive sustinute de

Analiza si sinteza pozitionala a sistemelor de 8 expuneri
lucru robotizate si elemente de generare a
traiectoriilor

Parametrajul Denavit-Hartenberg

Modelul cinematic si diferential al
mecanismelor robotice

Bibliografie

1. Badoiu D., Mecanica robotilor, Ed. UPG, Ploiesti, 2006

2. Badoiu D., Toma G., Sisteme robotice, Editura UPG, 2020

3. Badoiu D., Toma G., Structura si cinematica mecanismelor cu bare, Ed. UPG, 2019

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

5. Badoiu, D., Analiza structurala si cinematica a mecanismelor, Editura Tehnica, Bucuresti, 2001

6. Badoiu, D., Analiza dinamica a mecanismelor si masinilor, Editura Didactica si Pedagogica, Bucuresti, 2003

7. Ispas, V., Pop, L., Bocu, M., Roboti industriali, Editura Dacia, Cluj-Napoca, 1985

8.2. Laborator Nr. ore Metode de predare Observatji

Analiza structural-functionala a sistemelor de 2
fabricatie robotizate — aplicatie pe sistemul
FMS din dotarea laboratorului de Robotica

Programarea sistemelor robotice Lynx cu 4
programul Rios Interactive folosind dotarea din
Programarea robotilor Mitsubishi cu 2 laboratorul de Robotica

dispozitivul teach pendant
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Parametrajul Denavit-Hartenberg

Analiza pozitionala a mecanismelor robotilor
Lynx

Bibliografie

1. Badoiu, D., Probleme de analiza pozitionala a robotilor industriali, Editura UPG, Ploiesti, 1994

2. Badoiu D., Toma G., Sisteme robotice, Editura UPG, 2020

3. Badoiu D., Toma G., Structura si cinematica mecanismelor cu bare, Ed. UPG, 2019

4. Ispas, V., Aplicatiile cinematicii in constructia manipulatoarelor si a robotilor industriali, Editura Academiei
Romane, Bucuresti, 1990

5. Panait Gh., Badoiu D., Florea I., Sava M., Indrumar de lucrari de laborator si lucrari aplicative de Mecanisme si
Mecanica Robotilor, Ed. UPG, Ploiesti, 2004

8.3. Proiect Nr. ore Metode de predare Observatji

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatii
epistemice, asociatilor profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul
aferent programului

» Urmare a vizitelor de lucru la sediile firmelor colaboratoare ale facultatii de Inginerie Mecanica si Electrica s-a
urmarit ca continutul cursului si al activitatilor de laborator sa fie puse in acord cu cerintele angajatorilor din
domeniu

10.Evaluare

10.3. Pondere

Tip activitate 10.1. Criterii de evaluare 10.2. Metode de evaluare . -
din nota finala
Calitatea raspunsurilor Lucrare scrisa 60 %
10.4. Curs P 2
Prezenta la curs 10%
Prezenta la activitati

10.5. Seminar/laborator
Calitatea referatelor Verificarea referatelor 30 %

10.6. Proiect

10.7. Standard minim de performanta

» Cunoasterea elementelor fundamentale de teorie si practica, rezolvarea unor aplicatii simple

Data Semnatura titularului de curs Semnatura titularului de Semnatura titularului de proiect
completarii laborator
24.09.2024
Data avizarii in Director de Departament Decan
Departament Conf. univ. dr. ing. Emil Pricop Conf.univ. dr. ing. Marius Badicioiu
27.09.2024
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