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ANEXA nr. 3 la metodologie

FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program
1.1. Institutia de invatamant superior Universitatea Nationala de Stiinta si Tehnologie POLITEHNICA Bucuresti
1.2. Facultatea Mecanica si Tehnologie
1.3. Departamentul care coordoneaza programul de studii | Fabricatie si Management Industrial
Departamentul care are disciplina in statul de functii | Fabricatie si Management Industrial
1.4. Domeniul de studii Mecatronica si robotica
1.5. Ciclul de studii Licenta

1.6. Programul de studii/Calificarea/Forma de organizare | Mecatronica sistemelor de fabricatie robotizate/ Inginer specialist in
mecatronicd; inginer echipamente/inginera echipamente/Dual

2. Date despre disciplina
2.1. Denumirea disciplinei (Ro/Engl) |Ap|icatii ale sistemelor robotice/ Robots for services

2.2. Titularul/ii activitatilor de curs Conf. dr. ing. Cornelia Ana Gavriluti

2.3. Titularul/ii activitatilor de seminar/laborator/proiect

2.4. Anul de studiu [V [2.5. Semestrul |Il |2.6. Tipul de evaluare |V |2.7. Regimul disciplinei |Continut DS
Obligativitate DOp

2.8. Codul disciplinei P.19.L.1V.Op.098

3. Timpul total estimat (ore pe semestru, activititi didactice, U — Universitate, OE — Organizatie economica)

3.1. Numar de ore pe saptiméana (U/OE) 3 (2/1) |dincare: 3.2. curs (U/OE)| 2 (2/0) |3.3.seminar/laborator/proiect (U/OE) | 1 (0/1)
3.4. Total ore din planul de invatamant (U/OE)| 42 (28/14)|din care: 3.5. curs (U/OE) | 28 (28/0) |3.6. seminar/laborator/proiect (U/OE) | 14 (0/14)
Distributia fondului de timp (U/OE) Ore
Studiul dupd manual, suport de curs, bibliografie si notite (U/OE 8 (0/8)
Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platforme de specialitate si pe teren (U/OE) 10 (0/10)
Pregatire seminarii/laboratoare/lucrari practice/proiecte, teme, referate (U/OE) 11 (0/11)
Tutorat (U/OE) 2 (0/2)
Examinari (U/OE) 2(1/1)
Alte activitati (daca exista) (U/OE) 0 (0/0)
3.7. Total ore studiu individual (U/OE) 33 (1/32)
3.8. Total ore pe semestru (U/OE) 75(29/46)
3. 9. Numirul de credite (U/OE) 3(1/12)
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1. de curriculum e Parcurgerea si promovarea urmitoarelor disciplinele: Bazele roboticii 1si 2, logistica industriald
4.2. de rezultate ale | ¢ Capacitatea de a efectua calcule, demonstratii si aplicatii, pentru rezolvarea de sarcini specifice
invatarii robotilor, pe baza cunostintelor din stiintele fundamentale

5. Conditii necesare pentru desfisurarea optima a activititilor didactice (acolo unde este cazul)

5.1. Curs e  Existenta unui amfiteatru dotat corespunzitor (inclusiv videoproiector) care sa
asigure minim 1 m?/student

5.2. Seminar/Laborator/Proiect e  Existenta unui laborator dotat corespunzitor care si asigure minim 4 m?/student

e  Calculatoare, indrumar de laborator, softuri specifice

6. Obiectivele disciplinei (in corelatie cu rezultatele invatérii specifice acumulate — pct 7)

6.1. Obiectivul general | e Oiectivul principal al disciplinei este de a familiariza studentii cu utilizarea sistemelor robotice in diverse aplicatii practice, atat

al disciplinei industriale, cat si de servicii, si de a le dezvolta abilitatile necesare pentru a proiecta, implementa si optimiza solutii robotizate
specifice.
6.2. Obiectivele Curs
specifice . Insusirea cunostintelor de bazi in arhitectura si functionarea sistemelor robotice

e  Explorarea aplicatiilor robotice in diferite domenii industriale si de servicii

. Invitarea metodelor de integrare a sistemelor robotice in fluxurile de lucru complexe

. intelegerea impactului robotilor asupra sigurantei, eficientei si sustenabilititii.

Aplicatii

. Fixarea si adancirea abilitatilor practice pentru analizarea si studierea cazurilor practice de aplicare a robotilor la
automatizarea proceselor industriale si in logistica.

. Fixarea si adancirea abilitatilor practice pentru proiectarea componentelor esentiale ale sistemelor robotice si al modului de
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|| I operare a acestora, de la structura mecanica la unitatile de control si senzori. ||

7. Rezultatele invatarii

. Cunoaste tipologiile si arhitecturile sistemelor robotice utilizate in aplicatii industriale si de servicii.
. Identifica cerintele tehnologice si operationale pentru integrarea sistemelor robotice in medii industriale si urbane.

% . intelegerea detaliatd a componentelor hardware ale unui sistem robotic (senzori, actuatori, motoare, unititi de control) si a modului in
2 care acestea interactioneaza.
= . Cunoasterea diferitelor tipuri de roboti (roboti industriali, mobili, roboti de servicii) si a specificitatilor fiecaruia pentru aplicatii
3 variate.
. Capacitatea de a identifica problemele critice in proiectele de robotica, de a analiza cerintele si de a propune solutii adaptate nevoilor
specifice ale fiecarei aplicatii.
5 . Aplici solutii robotizate pentru aplicatii specifice de servicii, ludnd in considerare cerintele functionale si de siguranta.
Ec . Implementeaza si configureaza roboti pentru servicii in medii reale, evaluand performantele si adaptabilitatea acestora.
2"5 . Optimizeaza functionarea sistemelor robotice prin ajustarea parametrilor de control si integrarea senzorilor pentru feedback

continuu.
. Respecta normele etice si reglementirile de siguranta in proiectarea si utilizarea robotilor pentru servicii.
. Isi asuma responsabilitatea pentru implementarea sustenabila si eficients a solutiilor robotizate in aplicatii critice.
Colaboreaza in echipe interdisciplinare pentru dezvoltarea proiectelor de integrare a sistemelor robotice in viata cotidiana si industrial
serviciilor.
. Se adapteaza la provocirile tehnologice emergente, explordnd continuu noi aplicatii si utilizari inovative pentru roboti in servicii

e

Responsa
bilitate si
autonomi
e
[ ]

Competente la care participa disciplina, conform suplimentului la diplomz'l6

Competente profesionale
C4 - aproba proiecte ingineresti
C6 - defineste cerinte tehnice

C15 - simuleaza modele mecatronice
C18 - gestioneaza proiecte de inginerie

Competente transversale
CT2 - lucreaza in echipe
CT4 - gandeste in mod inovativ

8. Metode de predare

Curs. Prezentarea cursului se va face prin combinarea expunerii cu videoproiectorul cu desene si explicatii realizate la tabla.
Se vor prezenta exemple si studii de caz la toate capitolele, precum si proiectarea de scurte filme explicative. Cursul va fi
predat interactiv, studentii primind diverse bonificatii pentru raspunsuri corecte la intrebari adresate de cétre cadrul didactic. Se
va incuraja prezenta activa a studentilor la curs si se va pune accent pe consolidarea progresiva a cunostintelor mentionate la
punctul 7. Cadrul didactic titular va prezenta incd de la primul curs modul cum vor fi obtinute punctaje care dau nota finala si
conditiile minime de promovare.

Laboratorul.  Lucrdrile de laborator contribuie la  formarea  abilitdtilor/aptitudinilor — practice  privind
masurarea/evaluarea/controlul/inspectia unor caracteristici dimensionale ale echipamentelor din cadrul unui robot. Activitatea
de laborator se va desfasura cu semigrupa, in echipe de 4-5 studenti, contribuind astfel la formarea competentelor transversale.

9. Continuturi

9.1. Curs
Capitol Continut Nr. ore
1. [Introducere in aplicatiile sistemelor robotice 4
2. |Arhitectura si componentele sistemelor robotice 4
3. |Tipuri de roboti si aplicatiile lor specifice 4
4.  |Programare pentru sisteme robotice 4
5. |Manipularea si controlul robotic in aplicatii industriale 4
6 Tehnici de procesare a datelor si inteligenta artificiald in robotica 2
7 Integrarea sistemelor robotice cu iot si tehnologii de comunicare 2
8 Interactiunea om-robot si siguranta in aplicatiile robotice 2
9 Etica, siguranta si reglementari in utilizarea sistemelor robotice 2
e TOTAL 28h
Bibliografie
1.  Robotic Process Automation, @Copyright 2018 by Tutorials Point (I) Pvt. Ltd. 2018
2. Nandan Mullakara., (2019) Robotic Process Automation, ebook
3. Ana Gavriluta, Aplicatii ale sistemelor robotice— note de curs, Politehnica Bucuresti. Centrul Universitar Pitesti, 2024
9.2. Laborator/Seminar/Proiect ”
Nr. .
ort. Continut Nr. ore
1. Introducere in platformele hardware si software pentru robotica 2
2. Implementarea unui algoritm de evitare a obstacolelor 2
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Controlul manipularii si prinderii obiectelor
Simularea si testarea robotilor intr-un mediu virtual
Monitorizarea si controlul de la distanta prin iot
Interactiunea om-robot prin recunoastere vocala
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Monitorizarea si controlul energetic al unui robot autonom

TOTAL 14h

Bibliografie
1. Ana Gavrilutd, Aplicatii ale sistemelor robotice— lucriri de laborator, Politehnica Bucuresti. Centrul Universitar Pitesti, 2024

Mentiuni suplimentareg)

- Studentii pot realiza fotografii sau inregistrari audio-video in salile in care se desfasoara activitati didactice numai cu acordul cadrului didactic si in
conditiile stabilite de catre acesta;

- La intrarea in sala in care se desfasoara activitatile didactice, studentii sunt rugati sa comute telefoanele mobile pe modul silentios si sa nu le
foloseasca in timpul orelor;

- Toate materialele primite de cditre studenti in mod direct sau prin postare pe platforma e-learning sunt supuse legislatiei nationale i internationale|
privind drepturile de autor; acestea pot fi utilizate de catre studenti numai in scop didactic; ovice alta utilizare sau postare pe site-uri cu acces|
deschis fira acordul detindgtorului drepturilor de autor poate fi pedepsiti in conformitate cu legea nr.8/1996 privind drepturile de autor §i drepturile|
conexe si cu Conventia de la Berna

10. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptirile reprezentantilor comunititilor epistemice, asociatiilor profesionale si
angajatorilor din domeniul aferent programului
In vederea actualizarii si imbunatatirii continutului disciplinei, cadrul didactic a participat la urmatoarele activitati:
. sesiuni de consultare si schimb de experientd cu reprezentanti ai comunititilor epistemice si ai asociatiilor profesionale din domeniul
automatizarii sistemelor;
e  intdlniri de lucru cu angajatori si specialisti din industrie (ex. Automobile Dacia, Subansamble Auto, IPad, GoldPlast) pentru a discuta
competentele si cunostintele necesare in piata muncii actuala;
o ateliere si conferinte organizate de institutii academice si organizatii profesionale relevante

11. Evaluare
Tip activitate 11.1. Criterii de evaluare | 11.2. Metode de evaluare |11.3. Pondere din nota finala
Evaluare finald (20p) | Lucrarea scrisd — 20 p Examen scris 20 %
11.4. Curs/ Evaluare pe parcursul Lucrare scrisa— 40 p Lucrare scrisd 40 %

semestrului (30p)

11.5. Seminar/ | Evaluare pe parcursul | Continut fiselor de laborator:
Laborator/ semestrului (30p) 40p
proiect/ 7
11.6. Conditii de promovare: minimum 50 de puncte obtinute;

50,...54p = nota 5; 55,....64p - nota 6; 65,....74. > nota 7; 75,...84p ->nota 8; 85...94p - nota 9; 95,...100 p - nota 10

Evaluare orala 40 %

Mentiuni suplimentare/ 8.

- in cazul in care studentul participa la conferinte (studentesti, locale, nationale, internationale) sau concursuri (nationale, internationale)
care au ca tematica prescrierea preciziei produselor, acesta va putea beneficia de puncte suplimentare sau de echivalarea unor teme de
casa si/sau lucrari gi/sau prezentd, in functie de rezultatele obtinute/;

- la lucrarile scrise studentii nu au voie sa foloseasca telefoanele mobile si nici alte echipamente electronice cu exceptia calculatoarelor
stiintifice simple/.

11.7. Standard minim de performanta
e  Capacitatea de a aplica conceptele de proiectare a unui automatizari simple sau alt element din cadrul unui sistem automat.
e  Abilitatea de a utiliza software de simulare pentru a modela, analiza si optimiza raspunsul sistemelor automatizate.

Data completarii Titular de curs, Cadru didactic coordonator
19.02.2025 Conf. dr, ing Ana Cornelia Gavriluta

!
Data avizarii in departamentul Director Departament Fabricatie si Management Industrial
Fabricatie si Management Industrial Prof. dr. ing. Daniela-Monica IOR e(QZHE C

19.02.2025 3

Data aprobarii in Consiliul Decan FMT
Facultatii (FMT) . dLing. A}ln Dani
19.02.2025 o T I T




