FISA DISCIPLINEI
Anul universitar 2024 — 2025

Decan,
Conf.dr.ing. Gelu IANUS

1. Date despre program

1.1 Institutia de invatdmant superior Universitatea Tehnica ,,Gheorghe Asachi” din Iasi
1.2 Facultatea Mecanica

1.3 Departamentul Inginerie Mecanicd, Mecatronica si Robotica

1.4 Domeniul de studii Mecatronica gi Robotica

1.5 Ciclul de studii' Master

1.6 Programul de studii Sisteme Robotizate

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei/Cod Sisteme de control ale robotilor

Control Systems for Robots
2.1.2. Codul disciplinei SR.IA.111
2.2 Titularul activitatilor de curs Prof. dr. ing. Dumitru Leohchi
2.3 Titularul activitatilor de aplicatii Prof. dr. ing. Dumitru Leohchi
2.4 Anul de studii> | MI [2.5 Semestrul® | 2 [2.6 Tipul de evaluare* | C [2.7 Tipul disciplinei’ | DS
3. Timpul total estimat al activititilor zilnice (ore pe semestru)
3.1 Numidr de ore pe saptdmana 3 |dincare3.2curs | 2 |3.3asem. | - |3.3b laborator 1 |3.3c proiect | -
3.4 Total ore din planul de 42 |din care 3.5 curs | 28 [3.6asem. | - |3.6b laborator 14 (3.6¢ proiect | -
invatdmant®
Distributia fondului de timp’ Nr. ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 16
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 14
Pregatire seminarii/laboratoare/proiecte, teme, referate si portofolii 14
Tutoriat® 10
Examinari’ 4
Alte activitati:
3.7 Total ore studiu individual \° 58
3.8 Total ore pe semestru!! 100
3.9 Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum' | @

4.2 de competente | @

5. Conditii (acolo unde este cazul)

! Licenta / Master

214 pentru licentd, 1-2 pentru master

3 1-8 pentru licentd, 1-3 pentru master

4 Examen, colocviu sau A/R — din planul de invatamant

> DF - disciplind fundamentala, DID - disciplind in domeniu, DS — disciplina de specialitate sau DC - disciplind complementara - din planul
de invagamdnt

6 Este egal cu 14 saptamdni X numarul de ore de la punctul 3.1 (similar pentru 3.5, 3.6abc)
7 Liniile de mai jos se refera la studiul individual; totalul se completeaza la punctul 3.7.

8 Intre 7 si 14 ore

? Intre 2 i 6 ore

19 Suma valorilor de pe liniile anterioare, care se refera la studiul individual.

1 Suma dintre numarul de ore de activitate didactica directd (3.4) si numdrul de ore de studiu individual (3.7); trebuie sa fie egald cu numarul
de credite alocat disciplinei (punctul 3.9) X 24 de ore pe credit.

12 Se mentioneaza disciplinele obligatoriu a fi promovate anterior sau echivalente
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5.1 de desfagurare a cursului @Sala dotatd cu tabla si videoproiector.

5.2 de desfagurare a seminarului / laboratorului /

proiectului'*

@Sali dotati cu tabla.

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

6.1 Obiectivul general al disciplinei

@ Formarea competentelor fundamentale in proiectarea, analiza si
implementarea sistemelor de control utilizate in structura robotilor.

@ Dezvoltarea capacititii de a modela si simula comportamentul sistemelor
robotizate 1n bucla inchisa, folosind metode clasice si moderne de reglare.

@ Intelegerea interactiunii dintre componentele unui sistem robotizat (structura
mecanica, actionare, senzori, control) in scopul realizarii unui control precis,
robust si adaptiv.

6.2 Obiectivele specifice

Familiarizarea cu notiunile de functie de transfer, stabilitate si performanta
in cadrul sistemelor de control liniare si neliniare.

Aplicarea metodelor de reglare P, PI, PD, PID in controlul pozitiei, vitezei
sau fortei in structurile robotice.

Dezvoltarea capacitatii de a proiecta si analiza bucle de control utilizdnd
metode in spatiul starilor si criterii de performanta.

Exersarea metodelor de control al cuplelor conducatoare si al efectorului
final, 1n conditii de precizie ridicata si variabilitate a sarcinii.

7. Rezultatele invatarii

@ Cunoaste conceptele de bazad privind teoria sistemelor de control, inclusiv reprezentarea prin functie de
transfer si ecuatii de stare.
Cunosti @ intelege metodele de analiza a stabilitatii, rispunsului si performantei sistemelor de control aplicate in
nte robotica.
@ Detine cunostinte despre tipurile de control (pozitie, viteza, fortd) si despre implementarea acestora in cadrul
sistemelor robotizate reale.
@ Este capabil sd proiecteze si sa analizeze sisteme de control pentru roboti folosind metode clasice (PID) si
metode moderne (spatiul starilor).
Aptifudi @ Aplicd tehnici de simulare si experimentare pentru evaluarea performantelor in laboratoare specifice cu
ni platforme robotice.
@ Realizeaza reglaje si validari experimentale ale buclelor de control utilizate in aplicatii de manipulare,
urmadrire si interactiune robot-mediu.
@ Demonstreaza autonomie in alegerea solutiilor de control si in adaptarea acestora la conditiile de functionare
Respons ale sistemului robotic.
abilitate . e . . . o .
si @ Manifestd responsabilitate in utilizarea echipamentelor si softurilor de control, asigurdnd functionarea
autonom corecta si sigurd a sistemelor reglate.
ie @ Evalueazi critic solutiile implementate, propune optimizari si justifica alegerea strategiilor de control pe
baza datelor experimentale.

8. Continuturi

8.1 Curs'?

Metode de predare!® Observatii

1. Introducere in problematica sistemelor de control Prelegere clasica. 2 ore

Br abla, videoproiector, flipchart, materiale didactice specifice etc.

14 Tehnica de calcul, pachete software, standuri experimentale, etc.

1S Titturi de capitole i paragrafe

16 Expunere, prelegere, prezentare la tabla a problematicii studiate, utilizare videoproiector, discutii cu studentii (pentru fiecare capitol,

daca este cazul)
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Teoria controlului. Clasificarea sistemelor de control.

Expunere cu
videoproiector. Discutii.

2. Functia de transfer in teoria controlului

Prelegere clasica.

Transformata Laplace. Functia de transfer. Performantele unui sistem de Expunere cu 2 ore
control. videoproiector. Discutii.
3. Stabilitatea sistemelor de control Prelegere clasica.
Definirea stabilitatii sistemelor de control. Forma raspunsului liber functie de | Expunere cu 4 ore
radacinile ecuatiei caracteristice. Criteriul de stabilitate Nyquist. videoproiector. Discutii.
4. Legea reglarii sistemelor de control liniare Prelegere clasica.
Sist d trol de tio P. 1. D. PI. PID Expunere cu 6 ore
1steme de control de tip t, 1, L, t4, ) videoproiector. Discutii.
5. Controlul independent al cuplelor conducatoare Prelegere clasica.
Actionarea electrica a servomecanismelor de urmarire. Regulatorul PD pentru | Expunere cu 4 ore
controlul pozitiei in cupla cinematica. videoproiector. Discutii.
6. Controlul fortei in timpul manipularii obiectelor Prelegere clasica.
Controlul automat al pozitiei. Controlul automat al fortei sau momentului Expunere cu 4 ore
0 poziiiel. ; ) videoproiector. Discutii.
7. Sisteme de control neliniar Prelegere clasica.
Definirea sistemelor automate neliniare. Clasificarea sistemelor automate Expunere cu 2 ore
neliniare. videoproiector. Discutii.
8. Controlul starii spatiului Prelegere clasica.
Definitia starii sistemului. Ecuatiile starii sistemului si de iesire. Ecuatia de Expunere cu 4 ore
stare pe baza procedurii de modelare. videoproiector. Discutii.
Bibliografie curs:
1. Etieme Dombre, Wisama Khalil, Robot Manipulator, (Modeling, Performance, Analysis and Control of Robot
Manipulators), ISTE Ltd, 2007, USA.
2. Khalil W. H., Nonlinear Systems, Prince Hall, 2002.
3. Mark, W. Spong, Robot Modeling and Control, John Wiley & Sons, Inc. New York, 2004.
8.2a Seminar Metode de predare!’ Observatii
8.2b Laborator Metode de predare!® Observatii
. . . . Prelegere clasica.
1. Controlul unui sistem mecanic folosind functia de transfer. cleee 2 ore
Discutii.
.. Prelegere clasica.
2. Performantele unui sistem de control. clegere clasic 2 ore
Discutii.
. A g .| Prelegere clasica.
3. Controlul independent al vitezei si pozitie in cupla conducétoare a robotului. Disc iii 2 ore
4. Controlul pozitiei in cupla conducétoare a robotului folosind regulatorul P si | Prelegere clasica. 7 ore
PD. Discutii.
. . — . Prelegere clasica.
5. Controlul fortei de contact dintre efector si obiectul manipulat. cleee 2 ore
Discutii.
. . . A Prelegere clasica.
6. Controlul unui sistem mecanic folosind starea spatiului. clege] 2 ore
Discutii.
. . . N . Prelegere clasica.
7. Controlul neliniar al servomecanismului ce controleaza pozitia unui robot. Disc iii 2 ore
8.2¢ Proiect Metode de predare'” Observatii

Bibliografie aplicatii (seminar / laborator / proiect):

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunititii epistemice, asociatiilor profesionale

si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului?’

Continutul disciplinei este coroborat cu necesitatile angajatorilor din domeniile: activitatea de asamblare a imbinarilor

presate, manipularea obiectelor fragile.

10. Evaluare

17 . .. . . . oo e
Discutii, dezbateri, prezentare si/sau analiza de lucrari, rezolvare de exercitii si probleme

18 . .. .. .
Demonstratie practicd, exercifiu, experiment

19 . . .. . .
Studiu de caz, demonstratie, exercitiu, analiza erorilor etc.

20 Legatura cu alte discipline, utilitatea disciplinei pe piata muncii
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10.3 Pondere

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare . 8
din nota finala
Teste pe parcurs®': %
Teme de casa: %
) - Alte activita{i®: %
10.4a Examen / .Cunogtm‘;e teoretice 1 Evaluare finald: Proba scrisa 60 % (minim 5) 60 %
Colocviu practice insusite (cantitatea, | 2 ore ; dezvoltarea (minim 5)

corectitudinea, acuratetea) | ematica a trei probleme

teoretice ; ponderea
evaludrii este de 60%.

10.4b Semi .Frecven‘;'fl./ relevanta Evidenta interventiilor, portofoliu de lucrari (referate, sinteze % (minim 5
. emnar 1nterven‘;11llor sau stiintifice) o (minim 5)
raspunsurilor
@Cunoasterea aparaturii, a @Chestionar scris
modului de utilizare a < L
" ] ORispuns oral. Evaluarea aplicatiilor; Rezolvarea 40 %
10.4¢ Laborator instrumentelor specifice; ’ < e 0
: evaluarea unor instrumente problemelor de laborator; ponderea evaluarii este de (minim 5)
. . 40%.
sau realizari, prelucrarea si %
interpretarea unor rezultate | @Demonstratie practica
@Calitatea proiectului . . . .
10.4d Proiect realizat, corectitudinea @Autoevaluarea, prezentarea si/sau sustinerea proiectului % (minim 5)

Flocpmentatlel pr.(.)lecmlul, @Evaluarea criticd a unui proiect
justificarea solutiilor alese

10.5 Standard minim de performan{i?3
Cursul prezintd bazele teoriei sistemelor de control si aparatul matematic necesar. Problemele stabilitatii sistemelor de control
sunt tratate in cadrul cursului.

Data completarii, Semnatura titularului de curs, Semnatura titularului de aplicatii,
10.09.2024 Prof.dr.ing. Dumitru LEOHCHI Prof.dr.ing. Dumitru LEOHCHI
Data avizarii in departament, Director departament,

Prof.dr.ing. loan DOROFTEI
12.09.2024

21 . . VA .

Se vor preciza numarul de teste si saptamdnile in care vor fi sustinute.
22 AP . .

Cercuri stiintifice, concursuri profesionale etc.

2 e particularizeaza la specificul disciplinei standardul minim de performanta din grila de competente a programului de studii, daca este
cazul.
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