FISA DISCIPLINEI
Anul universitar 2024 - 2025

Decan,
Conf. dr. ing. lanus Gelu
1. Date despre program

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

1.3 Departamentul IMMR

1.4 Domeniul de studii Mectronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii’ Masterat

1.6 Programul de studii Sisteme Robotizate

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei Roboti cu destinatie speciala
Special Purpose Robots
2.1.2. Codul disciplinei SR.IA.205
2.2 Titularul activitatilor de curs Buium Florentin
2.3 Titularul activitatilor de aplicatii Buium Florentin
2.4 Anul de studii? | 2 | 2.5 3 | 2.6 Tipul de E | 2.7 Tipul disciplinei® SR.IA.205-01
Semestrul® evaluare* DS

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

3.1 Numar de ore pe saptamana 3 | din care 3.2 2 3.3a - | 3.3b laborator - | 3.3¢c 1
curs sem. proiect

3.4 Total ore din planul de 42 | din care 3.5 28 | 3.6a - | 3.6b laborator - | 3.6¢ 28

inva{imant® curs sem. proiect

Distributia fondului de timp’ Nr. ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 31

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 21

Pregatire seminarii/laboratoare/proiecte, teme, referate si portofolii 31

Tutoriat®

Examinari®

Alte activitati:

3.7 Total ore studiu individual 1° 83

3.8 Total ore pe semestru!! 125

3.9 Numarul de credite 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum' | e

4.2 de competente | o

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfisurare a cursului'3 o
5.2 de desfasurare a seminarului / laboratorului / .
proiectului'*

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

6.1 Obiectivul general al disciplinei e Formarea competentelor necesare pentru proiectarea asistata si simularea
robotilor cu aplicatii speciale, cu accent pe particularitatile mediilor in care
acestia opereaza.

e Dezvoltarea abilitatilor de modelare, analizd si optimizare a arhitecturii
robotilor specializati, in vederea integrarii acestora in sisteme complexe
mecatronice.

e Familiarizarea cu solutii tehnologice avansate pentru proiectarea robotilor
utilizati in domenii industriale, medicale, militare sau de explorare.

6.2 Obiectivele specifice e (Insusirea cunostintelor privind schitarea si trecerea in spatiu a organelor de
masini, precum si asamblarea acestora in configuratii adaptate aplicatiilor
speciale.

e Dezvoltarea capabilitatii de simulare cinematica si dinamica a robotilor
proiectati, pentru a evalua comportamentul acestora in conditii specifice.

e Aplicarea metodelor de analiza structurala si functionald asupra
ansamblurilor robotice destinate unor misiuni neconventionale.

e Crearea fisierelor de iesire necesare pentru fabricare, precum si stabilirea
cerintelor de precizie si optimizare functionala.
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7. Rezultatele invitarii

5

modelare tridimensionald si simulare.

5

agriculturd, medicind, silvicultura, domenii periculoase).

Cunostinte

virtuale.

e Cunoaste principiile proiectarii asistate aplicabile robotilor cu destinatie speciald, inclusiv etapele de
o Intelege cerintele tehnologice si functionale specifice aplicatiilor robotice speciale (ex: roboti pentru

e Cunoaste metodele de analiza cinematicd si geometricd necesare validarii functionale a modelelor

CAD (ex. CATIA).

virtuale.

Aptitudini

e Creeaza, editeaza si optimizeazd modele 3D de roboti adaptati aplicatiilor speciale folosind un mediu
e Aplica tehnici de simulare si analizd pentru a testa performantele ansamblurilor robotice in medii

e Elaboreaza documentatia tehnica de proiectare necesara realizarii fizice si testarii robotilor proiectati.

robotului pana la documentatia finala.

5

Responsabilit
ate si
autonomie
[ ]

cerintelor functionale si tehnologice ale aplicatiei vizate.

e Manifestd autonomie in desfasurarea activitatilor de proiectare si analiza, de la conceptia arhitecturii

Este capabil sa evalueze critic calitatea modelelor realizate si sa aplice masuri de corectie si optimizare.
e Isi asuma responsabilitatea in utilizarea riguroasd a software-urilor de proiectare si In respectarea

8. Continuturi

8.1 Curs?

Metode de predare'®

Observatii

I. Probleme generale

Notiuni de bazd in domeniul roboticii; Rolul roboticii in dezvoltarea tehnicii
actuale; Aplicatiile roboticii In industrie si servicii.

I1. Roboti cu aplicatii industriale

Roboti utilizati in turndtorie, sudura, prelucrari mecanice, vopsitorie, masurad si
control, asamblare etc.

I11. Roboti utilizati in domeniul agroalimentar

Roboti destinati lucrarilor din agronomie, horticultura, zootehnie si din sfera
procesdrii primare si secundare a produselor.

IV. Roboti destinti silviculturii si exploatirii lemnului

Aplicatii ale robotilor 1n sfera lucrarilor silvice si exploatdrii si industrializarii
lemnului.

V. Roboti destinati lucrului in medii greu accesibile sau periculoase
Aplicatiile robotilor destinati lucrului in conducte, spatii inguste, in interiorul
recipientelor, in furnale etc.

VI. Roboti destinati serviciilor medicale

Aplicatii ale roboticii in efectuarea analizelor medicale, roboti pentru chirurgie
si telechirurgie, roboti pentru protezare, roboti pentru recuperare si antrenament.
VII. Roboti destinati domeniului militar si explorarii spatiului

Roboti pentru inspectia terenului; Roboti pentru deminare; Roboti destinati
deplasdrii in spatiu,

VII. Roboti destinati serviciilor diverse

Aplicatii ale roboticii iIn domeniul comertului (desfacerea produselor) roboti
pentru divertisment si antrenament sportiv, roboti pentru curdtenie.

Expunere, prelegere,
prezentare la tabld a
problematicii studiate,
utilizare videoproiector,
discutii cu studentii

Bibliografie curs:

1. Fatikow, S., Rembold, U., — Tehnologia microsistemelor si microrobotica, Ed. Tehnica Bucuresti, 1999,

2. Maties, V., sc., Actuatori in mecatronica, Ed. Mediamira, Cluj-Napoca 2000,

3. Beeby, S., Ensell, G., Kraft, M., White, N., MEMS mechanical sensors, Artech House Inc., Boston-London, 2000.,

4. Alain Pruski, — Robotique mobile, la planification de trajectoire, 1996.
5. Philippe Coiffet - La robotique, principes et applications, 1992,

6. Jean-Daniel Boissannt, Bernard Faverjon — Technique de la robotique, architecture st commandes; perception et

planification, 1988,

7. Etienne Dombre, Wisama Khalil, Modelisation et commande des robots, 1988,
8. Pierre Turnassoud — Geometrie et intelligence artificielle pour les robots, 1988.
9. Alain Pruski, — Robotique mobile, la planification de trajectoire, 1996.

8.2a Seminar Metode de predare!’ Observatii
8.2b Laborator Metode de predare'® Observatii
8.2¢ Proiect Metode de predare'” Observatii
Elemente privind proiectarea unui RDS

1.1. Elemente de proiectarea arhitecturii mecanice . .

. Videoproiector, .
1.2. Elemente de actionare a RDS . Interactiv
Traditional

1.3. Elemente de realizare a sistemului senzorial
1.4. Elemente de comanda si control al RDS.
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Bibliografie aplicatii (seminar / laborator / proiect):

1. Fatikow, S., Rembold, U., — Tehnologia microsistemelor si microrobotica, Ed. Tehnica Bucuresti, 1999,

2. Maties, V., sc., Actuatori in mecatronica, Ed. Mediamira, Cluj-Napoca 2000,

3. Beeby, S., Ensell, G., Kraft, M., White, N., MEMS mechanical sensors, Artech House Inc., Boston-London, 200.,

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunititii epistemice, asociatiilor profesionale
si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului?’

- Disciplina utilizeaza cunostinte dobandite la disciplinele anterioare si formeaza o baza pentru disciplinele de specialitate
(proiectarea si exploatarea sistemelor tehnologice robotizate) din anii urmatori.

- Dupa invatare, studentul poate imagina si realiza noi RDS necesari liniilor tehnologice robotizate sau pot analiza sistemele
existente in vederea imbunatatirii parametrilor de lucru.

10. Evaluare

10.3 Pondere

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare . <
din nota finala
. : Teste pe parcurs?!: %
e Cunostinte teoretice o,
10.4 Curs insusite (cantitatea, - S
corectitudinea, acuratetea) Teme de casi: %
’ Evaluare finala: 50 % (minim5)
. ¢ Frecventg/ N TN ¢ Evidenta interventiilor, portofoliu de lucrari o
10.5a Seminar interventiilor sau . o %
< . (referate, sinteze stiintifice)
raspunsurilor

e Cunoasterea aparaturii, a
modului de utilizare a
instrumentelor specifice;
evaluarea unor instrumente
sau realizari, prelucrarea si
interpretarea unor rezultate

Chestionar scris

Raspuns oral

Caiet de laborator (lucrari experimentale, referate)
Demonstratie practica

10.5b Laborator % (minim 5)

e Calitatea proiectului
realizat, corectitudinea
documentatiei proiectului,
justificarea solutiilor alese

Autoevaluarea, prezentarea si/sau sustinerea
proiectului 50 %
Evaluarea criticd a unui proiect

10.5¢ Proiect

10.5d Alte
activitati?

° . % (minim 5)

10.6 Standard minim de performanta?’

Data completarii, Semnatura titularului de curs, Semnatura titularului de aplicatii,
10.09.2024

Data avizarii in departament, Director departament,

12.09.2024 Prof. univ. dr. ing. Ioan Doroftei

! Licentd / Master

2 1-4 penrtru licenta, 1-2 pentru master

3 1-8 pentru licenta, 1-3 pentru master

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

3 DF - disciplind fundamentald, DID - disciplind in domeniu, DS — disciplind de specialitate sau DC - disciplind complementara - din planul
de invatamant

¢ Este egal cu 14 saptamdni X numdrul de ore de la punctul 3.1 (similar pentru 3.5, 3.6abc)

7 Liniile de mai jos se referd la studiul individual; totalul se completeaza la punctul 3.7.

8 Intre 7 5i 14 ore

9 Intre 2 i 6 ore

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

" Suma dintre numarul de ore de activitate didactica directa (3.4) si numarul 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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13 Tabld, vidoproiector, flipchart, materiale didactice specifice etc.

4 Tehnicd de calcul, pachete software, standuri experimentale, efc.

IS Titluri de capitole si paragrafe

16 Expunere, prelegere, prezentare la tabli a problematicii studiate, utilizare videoproiector, discutii cu studentii (pentru fiecare capitol,
daca este cazul)

7 Discutii, dezbateri, prezentare si/sau analizd 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

2! Se va preciza numarul de teste si saptimanile in care vor fi sustinute.

2 Cercuri stiintifice, concursuri profesionale etc.
23 Se particularizeazd la specificul disciplinei standardul minim de performantd din grila de competente a programului de studii.
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