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1. Misiunea programului de studii:

Misiunea in plan didactic a programului de studii Robotica se inscrie in misiunea generala a
Universitatii Tehnice ,Gheorghe Asachi" din lasi, respectiv a Facultatii de Mecanica, fiind aceea de a
forma specialisti cu pregatire superioara, de nivel universitar, In domeniul ingineresc, care sa le
asigure sanse de incadrare in munca, pe piata interna sau internationala, in industrie (constructoare
de masini, termoenergetica, agricultura, industrie alimentara, autovehicule, transporturi, chimie-
petrochimie s.a.), in laboratoarele sau centrele de cercetare din domeniile mentionate, in productia de
sisteme inteligente, in proiectarea, exploatarea si intretinerea sistemelor robotizate, in unitati de
administratie publica etc.

Misiunea se reflecta prin alcatuirea planului de invaiamant care include disciplinele
fundamentale cu scopul asigurarii bazei educationale ingineresti, discipline de specializare, unele cu
caracter interdisciplinar, care asigura dobandirea competentelor specifice ocupatiei de inginer
mecatronist si discipline complementare care asigura dobandirea unor competente suplimentare
si/sau transversale in raport cu baza educationala, largirea orizontului de cunoastere, dezvoltarea
capacitatilor de interactiune cu informatia si tehnologia, invatarea continua, adaptarea la dinamica
lumii contemporane, a stiintelor si a profesiilor.

Viitorul absolvent va avea capacitatea sa se integreze in mediul economic ce utilizeaza
tehnologii moderne, va fi un specialist capabil de a integra cunostiniele din domeniul mecanic,
electronic si informatic, necesare pentru proiectarea, exploatarea sgi intretinerea sistemelor
mecatronice, astfel putand raspunde provocarilor generate de progresul tehnologic accelerat
(Industria 4.0, Big Data, Internet of Things - 10T, Inteligenta Artificiala s.a.).

2. Obiectivele programului de studii:

Obiectivele generale ale programului de studii universitare de licentd Roboticad sunt in
concordanta cu misiunea Universitatii Tehnice ,Gheorghe Asachi" din lagi si cu cerintele cerute de
piata muncii:

- dobéandirea de catre absolventi a unor competente care sa le asigure integrarea rapida in piata

muncii atat din tara cét si din strainatate;

insugirea de catre absolventi a unor cunostinte si deprinderi care sa le dezvolte aceste
competente identificate printr-un proces didactic-formativ de calitate respectand cerintele
normative nationale;

armonizarea procesului educativ-formativ cu cel din alte centre universitare la nivel national si
international fara a renunta la elementele specifice;

asigurarea unei coerente in pregatirea viitorilor ingineri printr-un proces educativ-formativ
continuu de la licenta la masterat si apoi la doctorat.

3. Competentele programului de studii (conform inregistrarii programului in RNCIS):
Competente profesionale:

C1. Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generald si de specialitate pentru

rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului de mecatronica si robotica.

C2. Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor functionale, reprezentarilor grafice si a

documentelor tehnice specifice domeniului de mecatronica si robotica.

C3. Utilizarea principiilor moderne de conceptie si exploatare a componentelor mecanice,

pneumatice, hidraulice, optice, electrice, ansamblurilor partial tipizate, senzorilor si traductoarelor

precum si a bazelor CAD pentru aceste categorii de componente in realizarea de aplicatii de

automatizare locala in mecatronica si robotica.

C4. Proiectarea si realizarea subsistemelor si componentelor mecanice, opto-mecanice si opto-

electronice ale unui sistem mecatronic: proiectare structuri; dimensionare componente; simulare

mecanisme; procedee de fabricatie; alegere elemente de actionare electrice, hidraulice si pneumatice.
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C5. Proiectarea si realizarea subsistemelor de comanda electronica ale unui sistem mecatronic:
alegere si adaptare senzori si elemente de actionare; analiza, modelare, identificare si sinteza a
subsistemelor de reglare automata; achiziie, prelucrare si interpretare a datelor obtinute prin
instrumentatie reala si instrumentatie virtuala.
C6. Proiectarea asistata de calculator a sistemelor mecatronice pe baza principiului abordarii
simultane a subsistemelor mecanic, electronic, optic si informatic: modelarea, simularea, prototiparea
virtuala si reala, evaluarea performantelor, proiectarea experimentelor si optimizarea performantelor
ansamblului.

Competente transversale:
CT1. indeplinirea activitatiilor ingineresti cu identificarea exacté a obiectivelor de realizat, a conditiilor
de finalizare a acestora, a resurselor disponibile, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de
realizare aferente.
CT2. Asumarea rolului in echipa, abilitdti de comunicare profesionald atat pe orizontala cat si pe
verticala, de delegare a responsabilitatiilor catre subordonati cu explicarea completa a indatoririlor, de
planificare/repartizare/organizare competenta a activitatilor pe etape, in scopul respectarii indatoririlor
primite, a termenelor de raportare a rezultatelor obtinute sau a dificultatilor aparute in rezolvarea
sarcinilor primite.
CT3. Identificarea nevoii de formare continua prin utilizarea eficienta a surselor informationale,
resurselor de comunicare si formare profesionala asistata (portaluri Internet, aplicatii software de
specialitate, baze de date, cursuri online etc.), precum si a cunostintelor lingvistice specifice limbilor
de circulatie internationala.

i

4. Rezultatele invatarii (conform Anexei 2 Ila Standardele ARACIS 2025,
https://www.aracis.ro/ghiduri/):

Cunostinte:
1. Absolventul identifica si descrie metodele necesare efectuarii calcului de rezistentd si
deformabilitate a pieselor si structurilor de rezistentd, in regim static si dinamic la solicitari simple si
compuse.
2. Absolventul identifica si descrie structura si proprietatile celor mai utilizate categorii de materiale
(aliaje feroase, aliaje neferoase, polimeri, materiale compozite, materiale ceramice).
3. Absolventul identifica si descrie sistemul ISO de tolerante si ajustaje, principiile si metodele de
masurare si control dimensional in sistemele tehnice.
4. Absolventul identifica si descrie principiile de functionare gi proiectare a sistemelor de reglare
automata.
5. Absolventul identifica i descrie sistemele si subsistemele mecatronice, principiile si metodele de
proiectare a acestora, respectiv tehnicile, instrumentele specifice si practicile moderne in conceptia
sistemelor si subsistemelor mecatronice.
6. Absolventul identifica si descrie functionarea diferitelor circuite in comanda sistemelor mecatronice
si principiile de functionare, domeniul de utilizare, circuitele de interfatare si tehnici de procesare
numerica fundamentala a semnalelor aferente senzorilor.

Aptitudini:

1. Absolventul alege si aplica metoda de calcul potrivita pentru diferite tipuri de solicitari mecanice sau
potrivite calculului la oboseala pentru diferite materiale.
2. Absolventul alege corect materialul in functie de aplicatie.
3. Absolventul alege si aplica sistemul ISO de tolerante si ajustaje, principile si metodele de
masurare si control dimensional in sistemele tehnice.
4. Absolventul alege si aplica metode de evaluare a proiectelor de sisteme mecatronice.
5. Absolventul identifica si descrie principiile de functionare si proiectare a sistemelor de reglare
automata.
6. Absolventul alege si aplica software specific pentru analiza circuitelor.
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Responsabilitate si autonomie:
1. Absolventul utilizeaza componente sau structuri astfel incat sa reziste la solicitarile mecanice
impuse.
2. Absolventul decide cu privire la alegerea tipului de material din care sunt realizate diferite repere si
este responsabil de asigurarea proprietatilor necesare acestuia.
3. Absolventul utilizeaza sistemul ISO de tolerante si ajustaje, principiile si metodele de masurare si
control dimensional in sistemele tehnice.
4. Absolventul decide cu privire la alegerea tipului de sistem de reglare automata ce trebuie
implementat Tn anumite aplicatii i este responsabil de functionarea corespunzatoare a acestuia.
5. Absolventul elaboreaza schemele, diagramele structurale si de functionare, a reprezentarilor
grafice si a documentelor tehnice specifice.
6. Absolventul utilizeaza cunostintele dobandite in propunerea de circuite electronice in proiecte de
sisteme mecatronice, atat pentru comanda/generare de semnal, céat si pentru citire si interpretare de
semnale senzoriale.

5. Finalitati:
Absolventii programului de studii universitare de licenta Robotica vor accesa urmatoarele
ocupatii posibile conform Clasificarii Ocupatiilor din Romania ISCO-08:
- Inginer mecatronist COR: 214491; ESCO: 2144.1.11
- Proiectant inginer mecanic COR: 214438
- Inginer punere in functiune COR: 214958

RECTOR, DECAN,
Prof.univ.dr.ing. Dan CASCAVAL Conf.univ.dr.ing. Gelu IANUS
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UNIVERSITATEA TEHNICA “GHEORGHE ASACHI” DIN IASI
FACULTATEA DE MECANICA

Domeniul: Mecatronica si Robotica

Programul de studii: Robotica

Titlul absolventului: inginer

Durata studiilor: 4 ani

Forma de invatdmant: studii universitare de licenta, cursuri cu frecventa
Limba de predare: romana

Aprobat,

in sedinta Senatului,

dindatade ....................

Presedinte Senat,

Prof. univ. dr. ing. lulian Aurelian CIOCOIU

SITUATIA CENTRALIZATOARE A PLANULUI DE INVATAMANT

ANUL 2026-2027

1. STRUCTURA ANULUI UNIVERSITAR (numar de saptamani)

Activitati didactice Sesiuni de examene Vacante
Anul -
de Practica Vars-
" Sem. | Sem. Il larna Vara Toamna larna Priméavara x
studii toamna
| 14 14 3 3 2 3 1 12
I 14 14 3 3 2 3 3 1 9
1] 14 14 3 3 2 3 3 1 9
\Y 14 14 3 3 1 3 1

2. SITUATIA PRIVIND NUMARUL ORELOR $| NUMARUL CREDITELOR LA DISCIPLINELE OBLIGATORII (DOB) $I

LA DISCIPLINELE OPTIONALE

2.1. Numarul orelor de activitate didactica pe saptamana si numarul creditelor pe semestru

Pregitire teoretic (activ. did. de C,S,L si ) | redatire practicé profesionald (practica si 3
d elaborarea lucrarii de diploma) Numar
total de
Anul de 5 s a s 5 - Nr. total Nr. 5 ’ Nr. total
Numar ore / saptamana Numar credite x Numar credite
studii P ore ore/sapt. or.e d? . | credite
activitati
Elaborare Elaborare d'dact'c’e
Sem. | Sem. |l Sem. | Sem. |l Practica | Proiect de| Practica | Proiect de| ©' !
diploma diploma
| 27 27 30 30 0 0 0 0 756 60
I 27 27 30 26 90 0 4 0 846 60
1l 26 26 30 26 90 0 4 0 818 60
\Y 27 27 30 23 60 4 3 4 816 60
Total ore| 4 49g 1498 120 105 240 4 11 4 3236 240
/ credite
2.2. Repartizarea orelor si a creditelor
= YT, - YT
Tipul disciplinelor dup3 regimul N;lmarul % d|0r|1 nr. total Nr. credite /o:m nr;;;atal
frecventarii lor de catre studenti e ore e ore e credite
DOB - discipline obligatorii 2634 81.40% 193 80.42%
DOP — discipline optionale* 602 18.60% 47 19.58%
DFA — discipline facultative 952 29.42% 80 33.33%
Nr. total de ore / credite 3236 100.00% 240 100.00%
*reprezintd minimum 10% din suma DOB+DOP, respectiv minimum 15% pentru domeniul Arhitectura. 18.60%
2.3. Repartizarea orelor si a creditelor in functie de contributia disciplinelor la formarea absolventului
Categoria disciplinelor dupa Numarul % din nr. total Numérul % din nr. total
contributia la formarea de ore de ore de credite de credite
absolventului
DF — discipline fundamentale 2036 62.92% 151 62.92%
DS — discipline de specializare 1004 31.03% 71 29.58%
DC — discipline complementare 196 6.06% 18 7.50%
Nr. total de ore / credite 3236 100.00% 240 100.00%
%DF din DOB 77.30%
2.4. Repartizarea orelor pe tipuri de activitati didactice
Nr. ore repartizate pe activitati % fata de nr. ore
Total
otal ore Predare Aplicatii Predare Aplicatii
C S L P Practica C S L P Practica
Total 1498 336 868 294 240 46.29% 10.38% 26.82% 9.09% 7.42%
ore/C,S,L,P,Pr.
Total ore/ predare,
aplicatii 1498 1738 46.29% 53.71%
Total ore 3236 raport C/aplicatii 0.86 100.00%

2.5. Repartizarea formelor de evaluare
Numarul total de examene (E): Numarul total de verificari (V):

Evaluarea poate fi: - continua (de tip V, cu notA sau calificativul A/R, pe parcursul semestrului, in interiorul celor 14 s&ptamani)
- sau sumativa (de tip E, in afara celor 14 saptamani ale semestrului, in perioada de sesiune)

Raportul dintre numéarul de examene si alte forme de verificare:
Nr. total de ore didactice: 3236
Nr. total de ore Sl: 3244

3. CONDITII PENTRU OBTINEREA DIPLOMEI DE LICENTA-INGINER

a) acumularea a 240 de credite de la disciplinele impuse si de la cele optionale;
b) acumularea creditelor pentru stagiile de practica (minimum 8 credite);

c) obtinerea atestatului de cunoastere a unei limbi straine la nivel mediu;

d) obtinerea a doua calificative anuale admis la disciplina de educatie fizica

e) obtinerea creditelor prevazute pentru examenul de diploma

RECTOR,
Prof. univ. dr ing. Dan CASCAVAL

DECAN,
Conf. dr. ing. Gelu IANUS




UNIVERSITATEA TEHNICA “GHEORGHE ASACHI” DIN IAS] Aprobat,

FACULTATEA DE MECANICA Tn sedinta Senatului,

Domeniul: Mecatronica si Robotica dindatade ........cccoeue.

Programul de studii: Robotica Presedinte Senat,

Titlul absolventului: inginer Prof. univ. dr. ing. lulian Aurelian CIOCOIU

Durata studiilor: 4 ani
Forma de invatdmant: studii universitare de licenta, cursuri cu frecventa
Limba de predare: romana

PLAN DE INVATAMANT

ANUL I, 2026-2027 SERIA 2026-2030
Semestrul 1 Semestrul 2
Nr. . T - £
crt. Denumirea disciplinei Cod 8 ._.5_ Nr.ore/sapt./dis Nr.ore/sapt./dis
ciplina Sl FE | K ciplina SI | FE | K
C|[S|[L|P C|[S|L]|P
1 [Analizd matematica MR.AM.101 DOB |DF| 2|2 79 E |5
2 |Mecanica 1 MR.M1.102 DOB |DF}| 2 |1 39 E [3
3 [Stiinta si ingineria materialelor MR.SIM.103 DOB | DF] 2 2 52 E | 4
4 |Geometrie descriptiva MR.GD.104 DOB | DF] 2 1 39 vV |3
5 |Desen tehnic si infografica 1 MR.DTI1.105 DOB | DF] 1 2 66 VvV | 4
6 I?rogrgmarea calculatoarelor si MR.PCLP.106 poB | oFl 2 2 52 v | 4
limbaje de programare
7 |Educatie fizica si sport 1 MR.EFS1.107 DOB | DC 1 40 V|2
8 |Bazele ingineriei MR.BI.108 DOB | DS 2| 26 V |2
g |Algebra liniard, geometrie analitica | \\o Al gap.109 | DOB | DF 2|2 52| E | 4
si diferentiala
10 |Mecanica 2 MR.M2.110 DOB | DF 21111 791V |5
11 [Fizica MR.F.111 DOB | DF 2 2 52 | E | 4
12 |Termotehnica 1 MR.T1.112 DOB | DF 2|1 66 | E | 4
13 [Chimie MR.CH.113 DOB | DF 2 1 39 E |3
14 |Desen tehnic si infografica 2 MR.DTI2.114 DOB | DF 2 3 38|V |4
15 |Tehnologia materialelor MR.TM.115 DOB | DF 2 1 66 | V|4
16 |Educatie fizica si sport 2 MR.EFS2.116 DOB | DC 1 40 | V. | 2
Comunicare academica MR.CA.117-1
17 |Etica si integritate academica MR.EIA.117-2 DOP |DC| 2 |1 39 E |3
Civilizatie europeana MR.CE.117-2
18 |Limba moderna 1 MR.LM1.118 DFA DC 1 40 V|2
1g |!mpactul activitati ingineresti MR.IAIAM.119 DFA |Dc| 2 |1 9 | v |3
asupra mediului
20 |Psihologia educatiei MR.PE.120 DFA [DC] 2 |2 79 E |5
21 |Limba moderna 2 MR.LM2.121 DFA | DC 1 40|V | 2
22 |Dezvoltarea antreprenoriald MR.DAI.122 DFA |DC 2|1 3/|v|s
inovativa
23 |Pedagogie 1 MR.P1.123 DFA | DC 212 79| E | 5
) ) 13|5| 7 | 2 | 432 | 4E 14| 5| 8 | 0 |432] 4C
Total olre pe saptamana, total forme de evaluare si credite pe semestru, la 30 30
DOB si DOP 27 27
5V A"
Legenda:

DOB - Disciplina obligatorie; DOP - Disciplind optionald; DFA - Disciplina facultativd; DF - Disciplind fundamentald; DS - Disciplind de specializare; DC - Disciplind complementard; C - Curs;, S - Seminar; L
- Laborator; P - Proiect; SI - Ore de studiu individual; K - nr. de credite; opt. - categoria de optionale: DOB/DOP/DFA; form. - categoria formativa: DF/DS/DC; Sl - nr. ore studiu individual pe semestru; FE -
forma de evaluare (E - Examen, V - Verificare)

Cod - de forma: acronim PS.acronim disciplind. An de studiu (1-4) nr.de ordine (AIA.AM.101)

RECTOR, DECAN,
Prof.dr.ing.Dan CASCAVAL Conf.dr.ing.Gelu IANUS



UNIVERSITATEA TEHNICA “GHEORGHE ASACHI” DIN IASI Se aproba in sedinta Senatului,
FACULTATEA DE MECANICA

Domeniul: Mecatronica si Robotica Presedinte,

Programul de studii: Robotica Prof. univ. dr. ing. lulian Aurelian CIOCOIU
Titlul absolventului: inginer

Durata studiilor: 4 ani

Forma de invatamant: studii universitare de licenta, cursuri cu frecventa

SERIA 2025-2029

PLAN DE INVATAMANT
ANUL Il, 2026-2027

o B Semestrul 1 Semestrul 2
s c
e, | Denumirea cispine dsominel | | BRI T& —
8 % Nr.ore/sapt./disciplina® finall K Nr.ore/sapt./disciplina® finall K
C|S|L|P|Pr[SI*]| a C|[S|L|P]|Pr|SI|a
1 |Matematici speciale MTC.201.DI.DF | DOB | DF 1 66| V[ 4
2 |Rezistenta materialelor 1 MTC.202.D1.DD | DOB| DF | 4 [ 3| 1 7| E| 7
3 |Mecanisme MTC.203.DI.DD | DOB | DF | 4 21 91| E | 7
4 |Termotehnica 2 MTC.204.DI.DD | DOB| DF | 2 | 1| 2 92| E| 6
5 |Educatie fizica si sport 2 MTC.205.D1.DC | DOB| DC 1 40| V| 2
6 |Tolerante si control dimensional MTC.206.D1.DD | DOB | DF | 2 1 66| V[ 4
7 |Metode numerice MTC.207.DI.DF | DOB | DF 2 1 39| VI3
DI 8 |Rezistenta materialelor 2 MTC.208.D1.DD | DOB | DF 2121 38| E|4
9 [Organe de masini 1 MTC.209.DI.DD | DOB | DF 3 2 2 64| E[6
10 |Proiectare asistata de calculator MTC.210.DI.DD | DOB | DF 1 3 25| V|3
11 |Tribologie MTC.211.DI.DS | DOB | DS 2 1 66 | E [ 4
12 |Vibratii Mecanice MTC.212.D1.DD | DOB | DF 2|1 1 52 | E[4
13 |Educatie fizica si sport 3 MTC.213.D1.DC | DOB | DC 1 40 | V| 2
14 [Practica de domeniu 2 (90 ore) MTC.214.D1.DD | DOB | DF 64| 18 | V[ 4
15 |Legislatie in ingineria mecanica MTC.215.DL.DC DC| 2|1 39| V|3
16 |Pedagogie 2 DF.DI.L.2.03 DC|2]|2 79| E[ 5
17 |Tratamente termice MTC.217.DL.DC DC 2 1 39| V|3
18 |Comunicare interculturald MTC.218.DL.DC DC 112 39| V|3
19 |Didactica specialitatii DS.DI.L.2.04 DC 2|2 79| V[5
Numér de ore pe sapt. pentru activitéti asistate impuse si optionale, numar| 14| 5 | 7 | 1 | 0[432]| 3E 12| 3 |10 | 2 | 6.4 | 342 | 4E
de probe de evaluare si de puncte de credit pe semestru si numar total de 3V | 30 4V | 30
ore de activitati Y Y 27 27

DOB - Disciplina obligatorie; DOP - Disciplina optionald; DFA - Disciplina facultativa; DF - Disciplina fundamentald; DS - Disciplina de specializare; DC - Disciplind complementara; C - Curs;, S -
Seminar; L - Laborator; P - Proiect; S| - Ore de studiu individual; K - nr. de credite; opt. - categoria de optionale: DOB/DOP/DFA,; form. - categoria formativa: DF/DS/DC; Sl - nr. ore studiu
individual pe semestru; FE - forma de evaluare (E - Examen, V - Verificare)

2 Elaborarea si sustinerea cu succes a lucrérii de diplomé sunt apreciate cu 10 credite si se adauga la cele 240 de credite acumulate pana la sustinerea licentei.

** Activitatile i (SI - studiu individual) sunt calculate ca numér total de ore pe an, in functie de numarul de puncte de credit (27 de ore pe punct de credit); sunt incluse sesiunile de examene si de restante.

DECAN, RECTOR,
Conf.dr.ing.Gelu IANUS Prof.dr.ing.Dan CASCAVAL



UNIVERSITATEA TEHNICA “GHEORGHE ASACHI” DIN IASI Se aproba in sedinta Senatului,
FACULTATEA DE MECANICA

Domeniul: Mecatronica si Robotica Presedinte,

Programul de studii: Robotica Prof. univ. dr. ing. lulian Aurelian CIOCOIU

Titlul absolventului: inginer

Durata studiilor: 4 ani

Forma de invatamant: studii universitare de licenta, cursuri cu frecventa

SERIA 2024-2028

PLAN DE INVATAMANT
ANUL Ill, 2026-2027

g Semestrul 1 Semestrul 2
Nr. ) N T B - ¥=
Denumirea disciplinei Codul disciplinei o |D2
ort. © |= ﬂ Nr.ore/sapt./disciplina* Ev Nr.ore/sapt./disciplina* B
©° : i i finaia S : i i Ll
C|S| L |P]|PrfSI*™ C|S|L|[P][Pr|sSI]ala
1 |Mecanisme si organe de masini 3 MTC.301.DI.DD-1 DOB | DF| 3 1 79 E 5
2 |Mecanisme si organe de masini 3 - MTC.301.DI.DD-2 | DOB | DF 2 2% | v |2
proiect
3 |Mecanica fluidelor MTC.302.DI1.DD DOB |DF| 2 1 66 E 4
4 |Electrotehnica MTC.303.DI.DD DOB | DF| 2 1 39 E 3
5 |Masini unelte si prelucrari mecanice MTC.304.D1.DS DOB | DS| 2 2 79 E 5
6 |Bazele sistemelor automate MTC.305.D1.DD DOB [ DF| 2 1 66 \ 4
7 |Limba moderna 1 MTC.306.DI.DC DOB [DC| 1 |3 25 V
8 |Bazele roboticii MTC.307.DI.DD DOB | DF 3 2 65 |E| 5
9 |Sisteme de actionare 1 (AHP) MTC.308.DI.DD DOB | DF 2 2 79 |E| 5
10 |Biomecanica RBT.309.DI.DS DOB | DS 2 2 52 |E| 4
11 [Senzori si sisteme senzoriale MCT.310.DI.DD DOB | DF 2 1 12 |V] 2
12 |Electronica MCT.311.DI.DD DOB | DF 2 2 52 |E| 4
13 |Practica specialitate (90 ()re)1 RBT.312.D1.DS DOB | DS 618 V]| 4
Metode numerice 2 MTC.313.D0.DF-1
14 DOP | DF| 2 1 66 \% 4
Informatica aplicata MTC.313.D0.DF-2
15 Microcontrolere, microprocesoare  |RBT.314.D0.DD-1 pop | DF 1 2 30 v 3
Automate si microprogramare RBT.314.D0.DD-2
16 Mllcronl1‘a.slm : RBT.315.00.DS-1 pop | bs P 1 39 |v]| 3
Dispozitive electronice RBT.315.D0.DS-2
17 |Legislatie rutiera MTC.316.DL.DC DFA | DC 2|1 12 (V]2
18 [Limba moderna 2 MTC.317.DL.DC DFA [ DC 2 26 [V] 2
19 |[Instruire asistata de calculator MTC.318.DL.DC DFA [DC| 1 | 1 26 \ 2
20 |Educatie antreprenoriala MTC.319.DL.DC DFA | DC 2 1 QB |V][5
21 |Practica pedagogica in invatamantul e 3505 pc | DFA | DC 3 39| v |3 3 12|v]2
preuniversitar (sem.ll - 12 sapt.)
22 [Managementul clasei de elevi MTC.321.DL.DC DFA | DC 111 53 | E| 3
23 E*amen de avbsolwre modul pedagogic MTC.322.0L.DC oFA | be Els
Nivelul | (2 sapt.)
Numér de ore pe sépt. pentru activitéti asistate impuse si optionale, numéarde | 14| 3] 7 | 2] 0| 446 | 4E 14| 0 [12] 0 [ 6 | 356 [4E
probe de evaluare si de puncte de credit pe semestru si numar total de ore de 30 30
activitati 26 av 26 av

DOB - Disciplina obligatorie; DOP - Disciplinad optionald; DFA - Disciplina facultativa; DF - Disciplind fundamentala; DS - Disciplind de specializare; DC - Disciplind complementara; C - Curs;, S -
Seminar; L - Laborator; P - Proiect; Sl - Ore de studiu individual; K - nr. de credite; opt. - categoria de optionale: DOB/DOP/DFA,; form. - categoria formativa: DF/DS/DC; Sl - nr. ore studiu individual
pe semestru; FE - forma de evaluare (E - Examen, V - Verificare)

2 Elaborarea si sustinerea cu succes a lucrérii de diploma sunt apreciate cu 10 credite si se adauga la cele 240 de credite acumulate pana la sustinerea licentei.

** Activitatile i (SI - studiu individual) sunt calculate ca numar total de ore pe an, in functie de numarul de puncte de credit (27 de ore pe punct de credit); sunt incluse sesiunile de examene si de restante.

DECAN, RECTOR,
Conf.dr.ing.Gelu IANUS Prof.dr.ing.Dan CASCAVAL



UNIVERSITATEA TEHNICA “GHEORGHE ASACHI” DIN IASI Se aproba in sedinta Senatului,
FACULTATEA DE MECANICA

Domeniul: Mecatronica si Robotica Presedinte,

Programul de studii: Robotica Prof. univ. dr. ing. lulian Aurelian CIOCOIU
Titlul absolventului: inginer

Durata studiilor: 4 ani

Forma de invatamant: studii universitare de licenta, cursuri cu frecventa

Seria 2023-2027

PLAN DE INVATAMANT
ANUL IV, 2026-2027

© gl Semestrul 1 Semestrul 2
Nr. o B R (=
Denumirea disciplinei Codul disciplinei <3 49
ert. © R Nrorelsaptidisciplina® |V Nr.ore/sapt /disciplina® | EV-
O g rorelsaptidsep fina| K -orefsaptidiscip final| K
C|S|L|[P | Pr|sr]la C|S|L|P| Pr|SI"™| a
1 |Sisteme de achizitie si interfete |MTC.401.D1.DD DOB |DF| 2 1 39 |V] 3
2 |Roboti mobili RBT.402.DI.DS DOB | DS 3 112 51 E 5
3 |Limba moderna 3 MTC.403.DI.DC DOB |DC 2 26 | V| 2
4 |Biomimetica sistemului RBT.404.D1.DS pos |Ds| 2 2 52 |v| 4
locomotor
5 |Ingineria si managementul RBT.405.D1.DS DOB |DS 2 1 39(v| 3
calitatii
g |Practica pentru elaborarea RBT.406.D1.DS DOB |DS 429 21 | v | 3

proiectului de diploma (60 ore)*

7 |Limba moderna 4 MTC.407.DI.DC DOB |DC 1 40 | V

Elaborarea proiectului de

8 diploma (56 ore) ** RBT.408.DI.DS DOB | DS 4 52 | E 4
Actionarea robotilor RBT.409.D0.DS-1
9 : : pop |DS| 3 2(1 78 | E| 6
Ac,tlonare? sistemelor RBT 409 DO.DS-2
mecatronice
Dinamica robotilor RBT.410.DO.DD-1
10 - P - DOP |DF]| 2 1 66 | E| 4
Dinamica .SIStemelor RBT.410.00.0D-2
mecatronice
Sisteme robotizate de
11 |fabricatie si asamblare RBT.411.D0.0S-1 DOP |DS| 2 2 79| E| 5
Sisteme CAD-CAM-CAE RBT.411.D0.DS-2
Lu:bta_ye de programare pentru RBT 412.D0.DS-1
12 g°ﬂ°-’ — DOP |DS 2 2 52| E| 4
oftware peniru sisteme RBT.412.D0.0S-2
mecatronice
Tehnologii de fabricatie RBT.413.D0.DS-1
13 pop |[DS| 3 111 92 |E| 6

Tehnologii pentru masini cu

= - ox RBT.413.D0.DS-2
comanda numerica

Calcu!ul si constructia RBT 414.D0.DS-1
robotilor

14 Calculdl si tructia sist I DOP |DS 3 2 65 | E 5
alculul si constructia sistemelor (o 00 oo e s

mecatronice

Sisteme auxiliare in robotica |RBT.415.D0.DS-1

15 - - DOP |DS 2 2 52 | E 4
Roboti paraleli RBT.415.D0.DS-2

16 | edisiatie in Siguranta si MTC.416.0LDC | DFA [DC| 2 |1 39|v| 3
protectia muncii

17 |Inginerie economica MTC.417.DL.DC DFA [DC| 2 |1 39 |V] 3

18 Exergoeconomie MTC.418.DL.DC DFA [DC 2 |1 39 |V 3
Educatie antreprenoriald- MTC.419.0LDC | DFA |DC| 1 2 w|v|s5]|2 1 9| v| 3

19 [Antreprenoriat inovativ

20 |Prezentare publica MTC.420.DL.DC DFA |DC 2 53 | V 3
Numaér de ore pe sapt. pentru activitati asistate impuse si optionale, 14]127] 4 0 | 432 |4E 1211]4[10[4.29| 372 | SE
numar de probe de evaluare si de puncte de credit pe semestru si numar 27 3V| 30 27 3V|( 30

total de ore de activitati

DOB - Disciplina obligatorie; DOP - Disciplina optionala; DFA - Disciplina facultativa; DF - Disciplina fundamentala; DS - Disciplind de specializare; DC - Disciplind complementara; C - Curs;, S -
Seminar; L - Laborator; P - Proiect; Sl - Ore de studiu individual; K - nr. de credite; opt. - categoria de optionale: DOB/DOP/DFA,; form. - categoria formativa: DF/DS/DC; Sl - nr. ore studiu individual
pe semestru; FE - forma de evaluare (E - Examen, V - Verificare)

2 Elaborarea si sustinerea cu succes a lucrérii de diploma sunt apreciate cu 10 credite si se adauga la cele 240 de credite acumulate pana la sustinerea licentei.

** Activitatile neasistate (Sl - studiu individual) sunt calculate ca numar total de ore pe an, in functie de numérul de puncte de credit (27 de ore pe punct de credit); sunt incluse sesiunile de examene si de restante.

DECAN, RECTOR,
Conf.dr.ing.Gelu IANUS Prof.dr.ing.Dan CASCAVAL
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