
F I Ş A   D I S C I P L I N E I 1)

1. Date despre program
1.1. Instituţia de învăţământ superior Universitatea Petrol – Gaze din Ploieşti
1.2. Facultatea Inginerie Mecanică şi Electrică
1.3. Departamentul Automatică, Calculatoare, Electronică
1.4. Domeniul de studii universitare Inginerie electrica
1.5. Ciclul de studii universitare Licenţă
1.6. Programul de studii universitare Electromecanica

2. Date despre disciplină
2.1. Denumirea disciplinei Linii flexibile si robotică
2.2. Titularul activităţilor de curs Conf. dr.ing. Gabriela BUCUR
2.3. Titularul activităţilor seminar/laborator Conf. dr.ing. Gabriela BUCUR
2.4. Titularul activităţii proiect
2.5. Anul de studiu 4
2.6. Semestrul * 8
2.7. Tipul de evaluare V
2.8. Categoria formativă** / regimul*** disciplinei DS / A
* numărul semestrului este conform planului de învăţământ; 
** DF - Discipline fundamentale; DD - discipline de domeniu; DS - discipline de specialitate; DC - discipline complementare, DA -
disciplina de aprofundare, DSI- disciplina de sinteza.
*** obligatorie = O; opţională = A; facultativă = L

3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activităţilor didactice)
3.1. Număr de ore pe săptămână 4 din care: 3.2. 

curs
2 3.3.  Seminar/laborator 2 3.4. Proiect -

3.5. Total ore din planul de învăţământ 56 din care: 3.6. 
curs

28 3.7.  Seminar/laborator 28 3.8. Proiect -

3.9. Distribuţia fondului de timp ore
Studiu după manual, suport de curs, bibliografie şi notiţe 24
Documentare suplimentară în bibliotecă, pe platformele electronice de specialitate şi pe teren 10
Pregătire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii şi eseuri 5
Tutoriat 3
Examinări 2
Alte activităţi
3.10 Total ore studiu individual 44
3.11. Total ore pe semestru 100
3.12. Numărul de credite 4

4. Precondiţii (acolo unde este cazul)

4.1. de curriculum  Mecanisme şi organe de masini, Senzori şi traductoare, 
 Acţionări electromecanice, Sisteme cu microprocesoare 

1) Adaptare după Ordinul Ministrului educaţiei, cercetării, tineretului şi sportului nr. 5 703/2011 privind implementarea Codului 
naţional al calificărilor din învăţământul superior, publicat în Monitorul Oficial al României, partea I, nr.880 bis / 13.XII.2011
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4.2. de competenţe

 Studentul trebuie să cunoască funcţionarea dispozitivelor electronice discrete 
(inclusiv dipozitive optoelectronice), să fie capabil să analizeze funcţionarea 
unui circuit electronic cu dispozitive discrete, să proiecteze şi să deseneze 
scheme electronice simple

5. Condiţii (acolo unde este cazul)
5.1. de desfăşurare a cursului  Sală de curs, dotată cu tablă şi cu laptop, videoproiector şi software

adecvat
 Cursul se desfăşoară în format clasic: predare, urmată de 

dezbateri.
5.2. de desfăşurare a 
seminarului/laboratorului

 Desfăşurarea laboratoarelor se bazează pe utilizarea standurilor 
experimentale din laborator

6. Competenţe specifice acumulate
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 CP3 Aplicarea adecvată a cunoştinţelor privind conversia energetică, fenomenele 
electromagnetice şi mecanice specific convertoarelor statice, electromecanice, 
echipamentelor electrice şi acţionărilor electromecanice

 CP4 Utilizarea tehnicilor de măsurare a mărimilor electrice şi neelectrice şi a sistemelor de
achiziţie de date în sistemele electromecanice

 CP5 Automatizarea proceselor electromecanice

Co
m

pe
te

nţ
e
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ns
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 CT1 Identificarea obiectivelor de realizat, a resurselor disponibile, condiţiilor de 
finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpilor de lucru, termenelor de realizare 
aferente şi riscurilor aferente

 CT2 Identificarea rolurilor şi responsabilităţilor într-o echipă pluridisciplinară şi aplicarea
de tehnici de relaţionare şi muncă eficientă în cadrul echipei

 CT3 Utilizarea eficientă a surselor informaţionale şi a resurselor de comunicare şi 
formare profesională asistată (portaluri Internet, aplicaţii software de specialitate, baze 
de date)

7. Obiectivele disciplinei (reieşind din grila competenţelor specifice acumulate)
7.1. Obiectivul general al disciplinei Insuşirea de cunoştinţe şi deprinderi inginereşti în înţelegerea 

modului de realizare, de conducere şi de exploatare optimă a 
roboţilor industriali precum şi a tendinţelor de robotizare a 
diverselor aplicaţii industriale.

7.2. Obiectivele specifice  Cunoaşterea structurii unui robot industrial
 Cunoaşterea principalelor tipuri de traductoare şi senzori

din dotarea unui RI
 Cunoaşterea structurii şi funcţionării unui a SRA-viteza şi 

SRA-poziţie pentru conducerea unei axe de robot
 Dobândirea capacităţii de a opera cu roboţi educaţionali 

din familia Lynxmotion RIOS SSC-32 si cu roboti mobili
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8. Conţinuturi
8.1. Curs Nr.ore Metode de predare Observaţii
1. Notiuni generale despre roboţii industriali. Structura 
roboţilor industriali.

2 Tehnici multimedia

2. Sistemul de actionare al roboţilor industriali 2 Tehnici multimedia
Sistemul senzorial al roboţilor industriali. Traductoare de 
deplasare si pozitie

2 Tehnici multimedia

4. Sistemul senzorial al roboţilor industriali. Traductoare de
viteza si acceleratie

2 Tehnici multimedia

5. Sistemul senzorial al roboţilor industriali. Senzori 
exteroceptivi

2 Tehnici multimedia

6. Sistemul de conducere a roboţilor industriali 2 Tehnici multimedia
7. Functiile de comanda ale axelor de robot 2 Tehnici multimedia
8. Elemente de inteligenţă artificială utilizate în robotică. 
Perceptia artificiala

2 Tehnici multimedia

9.Decizia artificiala. Sisteme expert. Retele neuronale 2 Tehnici multimedia
10. Sisteme flexibile de fabricatie (SFF) 2 Tehnici multimedia
11.Structuri de conducere ale SFF 2 Tehnici multimedia
12.Conducerea ierarhizata a SFF 2 Tehnici multimedia
13. Comanda CNC si DNC 2 Tehnici multimedia
14. Roboti mobili 2 Tehnici multimedia
Bibliografie

1. Bucur, G., Linii flexibile si roboti, Editura UPG Ploieşti, 2021
2. Bucur, G., Automatizarea celulelor flexibile de fabricatie, Editura UPG Ploieşti, 2015
3. Bucur,  G.,  Aplicatii  practice  în  robotică  –  sudarea  cu  arc  electric,  Editura  UPG

Ploieşti, 2014
4. Bucur, G., Senzori, traductoare, masurari, Editura UPG Ploieşti, 2016
5. Bucur, G., Roboţi şi linii flexibile de fabricaţie 2, Editura UPG Ploieşti, 2006
6. Kovacs,  F.,  s.a.,  Introducere  în  productică:  Integrarea  prin  calculator  a  conceptiei,

fabricaţiei şi managementului, Editura Multimedia Internaţional Arad, 1999.
7. Moise, A., Sisteme de conducere a roboţilor, Editura Universal Cartfil, Ploieşti, 1999.
8. Vukobratovic, M., Stokic, D., Applied Control of Manipulation Robots - Analysis, 

Synthesis and Exercises, Springer Verlag, 1991.
8.2. Laborator Nr. ore Metode de predare Observaţii
1. Programarea roboţilor educaţionali Lynxmotion SSC-32 6 Experimentare în

grup restrans
2. Planificarea traiectoriilor roboţilor industriali (Matlab) 8 Idem
3.Studiul unui robot mobil Kit Robot 6 Idem
4.Studiul robotului mobul Pioneer 2 DX8 8 Idem
Bibliografie

1. Bucur , G., Popescu, C., Roboţi şi linii flexibile de fabricaţie 2, Indrumar de laborator,
Editura UPG Ploieşti, 2006.

2. Bucur , G., Utilizarea roboţilor educaţionali Lynxmotion RIOS SSC-32 – îndrumar de
laborator (format electronic)

3. Bucur, G., Robotică – Indrumar de laborator (format electronic)
8.3. Proiect Nr. ore Metode de predare Observaţii
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9. Coroborarea  conţinuturilor  disciplinei  cu  aşteptările  reprezentanţilor
comunităţii epistemice, asociaţilor profesionale şi angajatori reprezentativi din
domeniul aferent programului

 Conţinutul disciplinei este în concordanţă cu ceea ce se face în alte centre universitare din ţară şi
din  străinătate.

 Pentru o mai bună adaptare la cerinţele pieţei muncii a conţinutului disciplinei au avut loc întâlniri
atât cu reprezentaţi ai mediului de afaceri cât  şi  cu profesori din învăţământul preuniversitar.

 Titularul de curs anunţă studenţii despre întâlnirile organizate de Departamentul Automatică,
Calculatoare şi Electronică, de Facultatea de Inginerie Mecanică si/sau de Universitatea Petrol –
Gaze cu reprezentanţii comunităţii epistemice, ai asociaţiilor profesionale şi cu angajatori
reprezentativi din domeniul aferent programului. Titularul de curs participă împreună cu studenţii
la aceste întâlniri.

10.Evaluare

Tip activitate 10.1. Criterii de
evaluare 10.2. Metode de evaluare 10.3. Pondere

din nota finală

10.4. Curs

Prezenţa la curs Liste de prezenţă 10%
Nota finală la laborator Examinare 20%
Nota la lucrarea finală Referat  individual  ce  contine

rezolvarea  numerica  a  unei
aplicatii

70%

10.5. Seminar/laborator

-  criterii  ce  vizează
aspectele  atitudinale:
seriozitatea,  interesul
pentru studiul individual.

Se verifică îndeplinirea 
sarcinilor pentru fiecare lucrare
Examinare finală la laborator

100%

10.6. Proiect
10.7. Standard minim de performanţă
Însuşirea corectă a noţiunilor teoretice de bază şi aplicarea acestora în rezolvarea unor aplicaţii simple.
Pentru nota 5 trebuie sa fie indeplinite toate conditiile urmatoare:
- cel puţin 5 la evaluarea de la laborator
- cel puţin 5 la lucrarea finală
-Inţelegerea principiilor de construcţie şi funcţionare a RI
-Insuşirea semnificaţiei principalilor termeni utilizaţi în domeniu

Data
completării
24.09.2024

Semnătura titularului de curs Semnătura titularului de
seminar/laborator

Semnătura titularului de proiect

________________

Data avizării în
Departament
27.09.2024

Director de Departament
 Conf. univ. dr. ing. Emil Pricop

Decan
Conf.univ.  dr. ing. Marius Badicioiu
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