1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

Anul universitar 2024 - 2025

Decan,
Conf. dr. ing. lanus Gelu

1.1 Institutia de Invatdmant superior

Universitatea Tehnica ,,Gheorghe Asachi” din lagi

1.2 Facultatea Mecanica

1.3 Departamentul IMMR

1.4 Domeniul de studii Mecatronica si robotica
1.5 Ciclul de studii’ Masterat

1.6 Programul de studii

Siste

me Robotizate

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Robotectura
Robotecture

2.1.2. Codul disciplinei

SR.IA.205-02

2.2 Titularul activitatilor de curs

Buium Florentin

2.3 Titularul activitatilor de aplicatii

Buium Florentin

2.4 Anul de studii? 2 2.5
Semestrul®

3

2.6 Tipul de C | 2.7 Tipul disciplinei® DS
evaluare*

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

3.1 Numar de ore pe saptamana 4 | din care 3.2 2 3.3a - | 3.3b laborator - | 3.3¢c 2
curs sem. proiect
3.4 Total ore din planul de 56 | 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 15
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 15
Pregatire seminarii/laboratoare/proiecte, teme, referate si portofolii 15
Tutoriat® 10
Examinari® 10
Alte activitati: 4
3.7 Total ore studiu individual 1° 69
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

5.2 de desfagurare a seminarului / laboratorului /

proiectului'*

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

6.1 Obiectivul general al disciplinei

Dezvoltarea abilitatilor de proiectare asistatd in medii CAD specializate, cu
aplicabilitate in modelarea, simularea si optimizarea structurilor cinetice
integrate in arhitecturi robotice.

Formarea unei intelegeri aprofundate privind procesul de conceptie a
componentelor mecatronice mobile, incluzand animatia, evaluarea
functionald si generarea documentatiei de fabricatie.

Dobandirea capacitatii de integrare a principiilor estetice, functionale si
tehnologice in proiectarea structurilor robotizate cu mobilitate controlata.

6.2 Obiectivele specifice

Insusirea tehnicilor de schitare, modelare tridimensionald si asamblare a
elementelor componente ale structurilor cinetice.

Exersarea metodelor de simulare cinematica si dinamica a mecanismelor
proiectate, in vederea verificarii functionale si estetice.

Aplicarea analizelor de miscare, interferenta si precizie in proiectele de
robotectura, folosind instrumente software moderne.

Generarea fisierelor de iesire pentru fabricatie, precum si optimizarea
modelelor in functie de cerintele de performantd, spatiu si eficientd
structurala.
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7. Rezultatele invatarii

e Cunoaste principiile proiectarii asistate aplicabile structurilor cinetice, precum si etapele de realizare a

5;:» unui proiect CAD complet.
2. o Intelege functionalitatea instrumentelor CAD utilizate pentru modelarea, asamblarea si simularea
= componentelor mobile.
(3 e Cunoaste cerintele tehnice legate de tolerante, ajustaje, documentatie de executie si analiza cinematica in
contextul sistemelor mobile.

e Este capabil sa creeze, editeze si optimizeze modele 3D de structuri cinetice, utilizdind un mediu de
= proiectare profesional (ex. CATIA).
E e Aplicd metode de simulare pentru evaluarea comportamentului dinamic si cinematic al ansamblurilor
= mobile proiectate.
51' e Genereaza documentatie tehnica completd pentru sustinerea procesului de fabricatie si testare functionala

a structurilor proiectate.

e Manifestd autonomie in conceperea si dezvoltarea proiectelor de robotectura, gestionand intregul flux de
proiectare virtuala.

e Este capabil sa evalueze critic calitatea modelului creat si sa propuna solutii de optimizare functionala si
constructiva.

e Demonstreaza responsabilitate in aplicarea riguroasd a cerintelor tehnice si in utilizarea instrumentelor
software de proiectare.
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Responsabilitate
si autonomie

8. Continuturi
8.1 Curs '’ Metode de predare'¢ Observatii

1. Probleme introductive in domeniul structurilor cinetice 2 ore

2. Aplicatiile robotecturii in domeniul sistemelor arhitectonice
moderne 4 ore

3. Clasificarea structurilor cinetice, tipologie si exemple 2 ore

4. Evaluarea programelor de animatie a structurilor cinetice 4 ore
Expunere, prelegere,

prezentare la tabld a
problematicii studiate,

o e . .. utilizare videoproiector,
6. Criterii de evaluare a sistemelor software pentru animatie 2 ore discutii cu studentii

5. Conceptia, modelarea si animatia structurilor cinetice 4 ore

7. Comparatia si alegerea sistemelor de animatie 4 ore
8. Metodologii de realizare a structurilor cinetice 4 ore

9. Etape generale necesare in cearea structurilor cinetice. Studii de caz.
4 ore

Bibliografie curs:

Carti

1. Foley, J. and Van Dam, A., “Computer Graphics”, Reading, Mass.: Addison Wesley 1990

2. Garcia, J. de Jaléon and Bayo, E., "Kinematic and Dynamic Simulation of Multibody Systems. The Real-Time Challenge",
Springer-Verlag, New-York1994

3. Kronenburg, Robert: Houses in motion: the genesis, history and development of the portable building. St. Martin's Press
1995

4. Kronenburg, Robert: Portable Architecture, Architectural Press, Boston 1996 Kronenburg, Robert, “Transportable
environments: theory, context, design, and technology: papers from the International Conference on Portable Architecture”,
London, 1997, E & FN Spon, London 1998

5. Topham Sean, “Move house”, Prestel publishing, Munich- Berlin-London-New York 2004

6. Tzonis Alexander, “Santiago Calatrava, The Poetics of Movement”, Thames & Hudson Ltd, London 1999

7. Zuk, William, “Kinetic Architecture”, Van Nostrand Reinhold, New York 1970

Pagini Web

http://kdg.mit.edu/Matrix/matrix.html

http://www.robotecture.com/kdg/

http://www.adifitri.com/kinetic/kine03a.html

http://www.jvoegele.com/software/langcomp.html

http://en.wikipedia.org/wiki/Comparison_of programming languages
http://merd.sourceforge.net/pixel/language-study/scripting-language/
http://wiki.cgsociety.org/index.php/Comparison_of 3d tools
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http://wiki.cgsociety.org/index.php/3ds_Max
http://wiki.cgsociety.org/index.php/MAXScript
http://wiki.cgsociety.org/index.php/Blender
http://wiki.cgsociety.org/index.php/Cinema_4d
http://wiki.cgsociety.org/index.php/Houdini
http://wiki.cgsociety.org/index.php/Maya
http://wiki.cgsociety.org/index.php/Mel

8.2a Seminar Metode de predare!’ Observatii
8.2b Laborator Metode de predare'® Observatii
8.2¢ Proiect Metode de predare!® Observatii

1. Proiectarea structuri cinetice
1.1. Elemente generale de proiectare a unei structuri cinetice. 6 ore
1.2. Elemente de proiectare a actionarii structurilor cinetice. 6ore
1.3. Elemente de proiectare mecanica a unei structuri cinetice. 6 ore
1.4. Flemente de proiectare integrata a unei structuri cinetice. 10 ore

Videoproiector,

o Interacti
Traditional eracty

Bibliografie aplicatii (seminar / laborator / proiect):

Carti

1. Foley, J. and Van Dam, A., “Computer Graphics”, Reading, Mass.: Addison Wesley 1990

2. Garcia, J. de Jaléon and Bayo, E., "Kinematic and Dynamic Simulation of Multibody Systems. The Real-Time Challenge",
Springer-Verlag, New-York1994

3. Kronenburg, Robert: Houses in motion: the genesis, history and development of the portable building. St. Martin's Press
1995

4. Kronenburg, Robert: Portable Architecture, Architectural Press, Boston 1996 Kronenburg, Robert, “Transportable
environments: theory, context, design, and technology: papers from the International Conference on Portable Architecture”,
London, 1997, E & FN Spon, London 1998

5. Topham Sean, “Move house”, Prestel publishing, Munich- Berlin-London-New York 2004

6. Tzonis Alexander, “Santiago Calatrava, The Poetics of Movement”, Thames & Hudson Ltd, London 1999

7. Zuk, William, “Kinetic Architecture”, Van Nostrand Reinhold, New York 1970

Pagini Web

http://kdg.mit.edu/Matrix/matrix.html

http://www.robotecture.com/kdg/

http://www.adifitri.com/kinetic/kine03a.html

http://www.jvoegele.com/software/langcomp.html

http://en.wikipedia.org/wiki/Comparison_of programming languages
http://merd.sourceforge.net/pixel/language-study/scripting-language/
http://wiki.cgsociety.org/index.php/Comparison_of 3d tools

http://wiki.cgsociety.org/index.php/3ds Max

http://wiki.cgsociety.org/index.php/MAXScript

http://wiki.cgsociety.org/index.php/Blender

http://wiki.cgsociety.org/index.php/Cinema_4d

http://wiki.cgsociety.org/index.php/Houdini

http://wiki.cgsociety.org/index.php/Maya

http://wiki.cgsociety.org/index.php/Mel

b

Obiectivele disciplinei Roboti cu desatinatie speciala se afla in corelatie cu obiectivele altor discipline din cadrul planului de
invatamant (Bazele roboticii, Roboti mobili, Actionarea robotilor, Sisteme robotizate de fabricatie si asamblare, Limbaje de
programare pentru roboti, Microsisteme etc., oferind (in ansamblu) studentilor o pregatire completd si unitarda in domeniul
roboticii.

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, Tome de casa: %

titudi t = ]
i) Evaluare finala: 50 % (minim5)

0 o miEioeni ¢ Evidenta interventiilor, portofoliu de lucrari

10.5a Seminar interventiilor sau . e %
< . (referate, sinteze stiintifice)
raspunsurilor
e Cunoasterea aparaturii, a o Chestionar scris
10.5b Laborator modului de utilizare a e Raéspuns oral % (minim 5)
instrumentelor specifice; o Caiet de laborator (lucrari experimentale, referate)
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http://wiki.cgsociety.org/index.php/Maya

evaluarea unor instrumente | ¢ Demonstratie practicd
sau realizari, prelucrarea si
interpretarea unor rezultate
e Calitatea proiectului . .
. oo e Autoevaluarea, prezentarea §i/sau sustinerea
. realizat, corectitudinea . . o
10.5¢ Proiect C . . proiectului 50 %
documentatiei proiectului, s o . .
S . e Evaluarea criticd a unui proiect
justificarea solutiilor alese
10.5d Alte 0 i
activitati* * * 76 (minim 3)
10.6 Standard minim de performan{i?
[ ]
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 -4 penrtru licentd, 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 fundamentala, DID - disciplina in domeniu, DS — disciplina de specialitate sau DC - disciplind complementara - din planul
de invagamdnt

¢ Este egal cu 14 saptamani 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 futre 7 si 14 ore

9 Intre 2 si 6 ore

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

' Suma dintre numdrul de ore de activitate didactica directd (3.4) si numdrul de ore de studiu individual (3.7); trebuie sd 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

13 Tabld, vidoproiector, flipchart, materiale didactice specifice etc.

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

1S 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 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

2! Se va preciza numarul de teste si saptamanile 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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