FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de invatdmant superior | Universitatea Transilvania din Bragov

1.7 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de ... W | Mecatronica $i Robotica

1.5 Ciclul de studii® Licenti

1.6 Programul de studii/ Calificarea Robotica / Inginer

2. Date despre disciplind

2.1 Denumirea disciplinei | Analizd matematica

2.2 Titularul activitatilor de curs Conf. dr. Gabriel STAN

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Asist. Dr, Stefan Garoiu

proiect

2.4 Anuldestudiu | | | 2.5S5emestrul | || 2.6 Tipul de evaluare | E | 2.7 Regimul | Continut® DF
disciplinei Obligativitate” | DI

3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitdtilor didactice)
3.1 Numdr de ore pe sdptdmana 5 din care: 3.2 curs 3 3.3 seminar/ laborator/ 2/0/0
proiect
3.4 Total ore din planul de invatamant | 70 din care: 3.5 curs 42 3.6 seminar/ laborator/ 28/0/0
proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupd manual, suport de curs, bibliografie si notite 35

Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platformele electronice de specialitate gi pe teren 12

Pregdtire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseur 25

Tutoriat 5

Examindri 3

AR ECEN ALl sissmamsemon

3.7 Total ore de activitate a 80

studentului

3.8 Total ore pe semestru 125

3.9 Numirul de credite® 5

4, Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum Elemente de analiza matematica, cl. X1-XII liceu
4.2 de competente Cunoasterea limitelor de siruri i functii, folosirea continuitatii, calculul derivatelor si
integralelor, aplicatii

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfagurare a cursului ¢ Sala dotata cu minim 2 table si echipamente multimedia. Capacitatea salii: 170
loc
* notedecurs

5.2 de desfasurare a * Sala de seminar, cu tabla si minim 50 locuri
seminarului/ laboratorului/ * suport seminar
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6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invitdmant)

Competente profesionale

CP.1 Aplicarea cunostintelor fundamentale de culturd tehnica generald si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor specifice domeniului fundamental STIINTE INGINERESTI

1.1, Cunostinte

R.1.1.1.1 Absclventul identifica si descrie concepte, principii si metode de baza din matematics, fizicd, chimie,
desen tehnic, economie si informatica.

R.1.1.1.2 Absolventul explica si interpreteaza rezultate teoretice si experimentale din matematic, fizics,
chimie, economie, desen tehnic si informatic.

1.2. Aptitudini

R1.1.2.1. Absolventul opereazd cu concepte, principii si metode de bazé din matematica, fizicd, chimie, desen
tehnic, economie si informatica.

R1.1.2.2. Absolventul rezolvé probleme de matematicd, fizica si chimie cu aplicabilitate in inginerie si valideazi
solutia obtinuta,

R.[.1.2.3. Absolventul efectueazi calcule ingineresti si economice de complexitate medie si le asociazi cu
reprezentdri grafice letrice sau specifice proiectdrii asistate de calculator.

R.1.1.2.5. Absolventul aplicd criterii si metode de evaluare pentru identificarea, modelarea, experimentarea,
analiza si aprecierea calitativd si cantitativd a fenomenelor si proceselor specifice domeniului fundamental
folosind inclusiv tehnologii digitale.

R..1.2.6. Absalventul achizitioneazd si prelucreaza date, interpreteaza rezultate teoretice si experimentale.

1.3. Responsabilitate si autonomie

R.1.1.3.1. Absolventul aplicd valorile eticii si deontologiei profesiei de inginer.

R1.1.3.2. Absalventul practics rationamentul logic, evaluarea si autoevaluarea in luarea deciziilor.
R.1.1.3.4. Absolventul este angajat in invdtarea pe tot parcursul vietii pentru dobandirea siimplementarea
cunostintelor, dupd cum este necesar, folosind strategii de Tnvdtare adecvate,

CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de culturd tehnicd general si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Roboticd

2.1, Cunostinte

R.1.2.1.4. Absolventul explicd conceptele specifice proceselor tehnologice si rezolvarea etapizatd a problemelor
ingineresti de specialitate pe baza algeritmilor de calcul matematic si a cunostintelor fundamentale de fizici si
chimie.

2.2, Aptitudini
R.[.2.2.4. Absolventul utilizeaza scheme si organigrame in elaborarea aplicatiilor informatice dedicate, a
metodelor de calcul numeric si matriceal in rezolvarea ecuatiilor si a sistemelor de ecuatii siin analiza
comparativa a solutiilor posibile,

R.1.2.2.5. Absclventul proiecteazd algoritmi de calcul asistat si procese tehnologice specifice executiei
produselor robotice,

2.3. Responsabilitate si autonomie
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impuse.

R.1.2.3.1. Absolventul utilizeaza componente sau structuri astfel Incat sa reziste la solicitirile mecanice

R.1.2.3.2. Absolventul decide cu privire la alegerea tipului de material din care sunt realizate diferite repere si
este responsabil de asigurarea proprietdtilor necesare acestuia.

aferente

¥

Competente transversale

CT.1: Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exactd a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare

R CT1.1: sa duci la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si termenele de executie.

CT.3: Identificarea nevoii de formare continud si utilizarea eficients a surselor informationale si a resurselor de
comunicare si formare profesionald asistata

R.I. CT3.1: s& identifice surse de informatii pentru formarea profesionald continui.

R.. CT3.2: s8 utilizeze o comunicare eficients.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei

Cursul de Analiza matematica se inscrie intre cursurile fundamentale ale
anului |, fiind dedicat punerii bazelor calculului diferential si integral, studiului
girurilor si seriilor numerice si de functii, precum si prezent&rii unor elemente
de teoria cdmpurilor. Cunostiintele de analizi matematica vor fi valorificate
in cursul de Matematici speciale siin cursurile de specialitate. Seminarul va
urmadri latura aplicativd a tematicii cursului. Analiza matematicd contribuie la
realizarea fondului de cunostinte matematice necesare formrii profesionale
a inginerilor precum si la dezvoltarea gandirii logice si creative.

7.2 Obiectivele specifice

Cunoagterea conceptelor fundamentale ale Analizei matematice reale si
multidimensionale. Capacitatea de a utiliza practic cunostiintele teoretice
prevdzute de programa analiticd si deprinderile aplicative ale disciplinei.
Aplicarea corectd a metodelor si principiilor de bazi in rezolvarea
problemelor

Identificarea tehnicilor si metodelor matematice necesare rezolvirii unor
probleme din domeniul ingineriei

Utilizarea corectd a termenilor si notiunilor specifice cursului.

8. Continuturi

8.1 Curs

Metode de predare Numdr de ore | Observatii

1. Serii numerice

Siruri de numere reale. Serii
convergente,Serii cu termeni pozitivi,
Serii alternate. Serii absolut
convergente.

Prelegere clasicd,
demonstratie, conversatie si
problematizare 5

2. Siruri i serii de functii

Siruri gi serii de functii-tipuri de
convergenta. Serii de puteri, Serii
Taylor. Dezvoltarea unei functii in serie
MacLaurin.

Prelegere clasica,
demonstratie, conversatie i
problematizare 5

3. Functii de mai multe variabile
Elemente de topologie in R". Limite si

continuitate, Derivate partale.

Prelegere clasica,
demonstratie, conversatie si
problematizare
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Diferentiabilitate. Derivate partiale si 15
diferentiale de ordin superior, Derivarea

functiilor compuse. Farmula lui Taylor.

Extremele functiilor de mai multe

variahile.

4. Integrale improprii Prelegere clasicg,

Integrale improprii din functii pozitive- demonstratie, conversatie si

criterii de convergentd. Integrale problematizare 6
improprii cu parametru. Functiile Garmna

si Beta-definitii i proprietati

5. Integrale curbilinii Prelegere clasicd,

Integrala curbilinie de speta intai- demonstratie, conversatie si

definitie, proprietati, calcul, aplicatii. problematizare 5
Integrala curbilinie de speta a doua-

definitie, proprietati, calcul, aplicatii

6. Integrale duble si triple Prelegere clasicd,

Integrala dubld-definitie, proprietati, demonstratie, conversatie si

metode de calcul, aplicatii. Formula lui | problematizare 6

Green. Integrala tripla-definitie,
proprietdti, metode de calcul, aplicatii,

Bibliografie

- R. Paltanea, E. Paltanea, Analizd matematicd, Edit. Univ. Transilvania, Brasov, 2003.

- 0. Stdndgild, Analizd matematica, Edit. Didacticd si Pedagogicd, Bucuresti, 1981,

- M. Olteanu, Analizd matematica. Notiuni teoretice si probleme rezolvate,

http://andrei.clubcisco.ro/cursuri/Tmate1/misc/Luminita%20Costache-Analiza.pdf

- Thomas" Calculus, 11 Edition, Pearson-Eddison Wesley, 2008,
- A.Fonda, A Modern Introduction to Mathematical Analysis, Springer Nature Switzerland, 2023.

8.2 Seminar/ laborator/ proiect

Metode de predare-invdtare

Numdr de ore

Observatii

1. Siruri gi serii numerice 4
2. Siruri gi serii de functii 3
3. Limite si continuitate. Derivate Conversatie, exercitiy, 3
partiale prablematizare,

4. Derivate partiale de ordin superior muncd individuala sau in grup 2
5. Extremele functiilor de mai multe 4
variabile

6. Primitive-Integrala Riemann 2
7. Integrale improprii 3
8. Integrale curbilinii Conversatie, exercitiu, 3
9. Integrala dubla si integrala tripla problematizare, 4

munca individuald sau in grup

Bibliografie

- B. Demidovich, Problems in mathematical Analysis, Mir Publishers, Moscow, 1982,

- N. Donciu, D. Flondor, Algebra si Analizd maternaticd (Culegere de probleme), Edit. Didacticd si Pedagogicd Bucuresti,

1979.

- Gh. Siretchi, Calcul integral si diferental, vol.2 (exercitii), Edit. Stiintifica si enciclopedicd, Bucuresti,1985.
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- Thomas' Calculus, 11" Editicn, Pearson-Eddison Wesley, 2008.
- T. L. Costache, Analizd matematicd (Culegere de probleme),
http://andrei.clubcisco.ro/cursuri/1Tmate1/misc/Luminita%20Costache-Analiza.pdf

- A, Fonda, 4 Modern Introduction to Mathematical Analysis, Springer Nature Switzerland, 2023,

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor

profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina prin problematica tratatd apartine domeniului matematic si pune la dispozitie concepte, metode si algoritmi
ce se vor implementa in problematica ridicatd de disciplinele de specialitate din domeniul roboticii.

10, Evaluare

Tip de activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finald

10.4 Curs

-Corectitudinea matematica a
relatiilor de calcul

-Utilizarea corectd a termenilor
si notiunilor specifice cursului

- Gradul de acoperire a
problematicii cerute pe

Evaluare prin examen scris:
-text de cunostinte teoretice
- rezolvare de probleme

70%

subiecte
- Evaluare la curs prin ntrebdri | Se constatd pe parcursul 10%
legate de cursul curent semestrului
- Prezenta la curs
10.5 Seminar/ laborator/ proiect | - Identificarea si aplicarea - Evaluare pe parcurs a 20%

corectd a metodelor de
rezolvare a problemelor

- Corectitudinea calculului
numeric

- Capacitatea de exemplificare

réspunsurilor la seminar
- Evaluare prin lucrari scrise pe
parcursul semestrului

10.6 Standard minim de performanta

* Nota minima de promovare a examenului este 5. In acordarea notei finale se tine cont de cunostintele legate de

dezvoltariin serie, calculul derivatelor partiale, determinarea punctelor de extrem local, calculul integralelor

{curbilinii, duble, triple) si de finalizarea calculelor analitice si numerice.

Prezenta Fisa de disciplind a fost avizatd in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. dr, ing, Titus Constantin BﬁLAN,

A TN 7> D
. g/ ) 11""2/6“’“\‘

Decan

Prof. dr. ing. Sorin-Aurel Moraru,
Director departament

i
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Conf. dr. Gabriel STAN s A Asist. drd. Stefan Garoiu
Titular de curs

Titular de semirgr/ laborator/ proiect
i

P

Nota:

. i ; & V4 &
W Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializérilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3 Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplind din domeniu)/
DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplind complementard) - pentru nivelul de licentd; DAP (disciplind de
aprofundare)/ DSI (disciplind de sintezd)/ DCA (disciplina de cunoagtere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind optionald)/
DFac (disciplind facultativa);

5 Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitdti didactice si studiu individual).
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Tnvatamant superior Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii? Licentd

1.6 Programul de studii/ Calificarea Robotica / Inginer

2. Date despre disciplina

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

2.1 Denumirea disciplinei | Algebra liniara si geometrie analitica

2.2 Titularul activitatilor de curs Lect. dr. Alexandru OANA

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Lect. dr. Alexandru OANA

proiect

2.4 Anul de studiu I 2.5Semestrul | 1 | 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul | Continut? DF
disciplinei Obligativitate® DI

3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe sdptamana 5 din care: 3.2 curs 3 3.3 seminar/ laborator/ 2
proiect
3.4 Total ore din planul de invatamant | 70 din care: 3.5 curs 42 3.6 seminar/ laborator/ 28
proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 28

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 35

Pregatire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 10

Tutoriat 2

Examinari 3

Alte activitati.......ccceeeeeeeeeecinee e, 2

3.7 Total ore de activitate a 80

studentului

3.8 Total ore pe semestru 125

3.9 Numarul de credite? 5

4.1 de curriculum e Matematica, nivel de liceu

4.2 de competente Operarea cu notiuni si metode matematice

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului e Sald de curs, cu tabla

5.2 de desfasurare a seminarului/ e Sald de seminar, cu tabla
laboratorului/ proiectului

6. Competente specifice acumulate
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CP.1 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor specifice domeniului fundamental STIINTE INGINERESTI

1.1. Cunostinte

R..1.1.1 Absolventul identifics si descrie concepte, principii si metode de bazi din matematic3, fizicd, chimie,
desen tehnic, economie si informatica.

R.1.1.1.2 Absolventul explica si interpreteazi rezultate teoretice si experimentale din matematica, fizicd, chimie,
economie, desen tehnic si informatica.

1.2. Aptitudini

R.I.1.2.1. Absolventul opereazd cu concepte, principii si metode de baza din matematic§, fizics, chimie, desen
tehnic, economie si informatica.

R.1.1.2.2. Absolventul rezolvi probleme de matematic3, fizica si chimie cu aplicabilitate in inginerie si valideaza
solutia obtinuta.

R.1.1.2.3. Absolventul efectueazi calcule ingineresti si economice de complexitate medie si le asociaza cu
reprezentari grafice letrice sau specifice proiectarii asistate de calculator.

R.1.1.2.5. Absolventul aplica criterii si metode de evaluare pentru identificarea, modelarea, experimentarea,
analiza si aprecierea calitativa si cantitativa a fenomenelor si proceselor specifice domeniului fundamental
folosind inclusiv tehnologii digitale.

1.3. Responsabilitate si autonomie

R.1.1.3.1. Absolventul aplica valorile eticii si deontologiei profesiei de inginer.

R.1.1.3.2. Absolventul practici rationamentul logic, evaluarea si autoevaluarea in luarea deciziilor.
R..1.3.4. Absolventul este angajat in invétarea pe tot parcursul vietii pentru dobandirea si implementarea
cunostintelor, dupa cum este necesar, folosind strategii de invatare adecvate.

CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica

2.1. Cunostinte

R.1.2.1.4. Absolventul explicd conceptele specifice proceselor tehnologice si rezolvarea etapizats a problemelor
ingineresti de specialitate pe baza algoritmilor de calcul matematic si a cunostintelor fundamentale de fizica si
chimie.

% 2.2. Aptitudini

_E R.1.2.2.4. Absolventul utilizeazd scheme si organigrame Tn elaborarea aplicatiilor informatice dedicate, a

“En_a metodelor de calcul numeric si matriceal in rezolvarea ecuatiilor si a sistemelor de ecuatii si in analiza

g comparativa a solutiilor posibile.

o R.1.2.2.5. Absolventul proiecteazd algoritmi de calcul asistat si procese tehnologice specifice executiei produselor

I3 robotice.

3

g 2.3. Responsabilitate si autonomie

© R..2.3.1. Absolventul utilizeazd componente sau structuri astfel incat s reziste la solicitérile mecanice impuse.
CT.1: indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacta a obiectivelor de realizat, a resurselor disponibile,
conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare aferente
R.I. CT1.1: s& duca la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si termenele de executie.

o

@ & | CT.3:Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficientd a surselor informationale si a resurselor de

g g comunicare si formare profesionala asistata

g § R.[. CT3.1: s& identifice surse de informatii pentru formarea profesionald continua.

O =

R.I. CT3.2: s3 utilizeze o comunicare eficients.

. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei e Insusirea cunostintelor de bazi ale algebrei liniare, geometriei analitice si

difierentiale
e cunoasterea si utilizarea tehnicilor, conceptelor si principiilor din matematica
pentru argumentarea solutiilor din ingineria sistemelor;

7.2 Obiectivele specifice Studierea, analiza si ilustrarea prin aplicatii concrete a conceptelor matematice de

baz3 necesare intelegerii aparatului matematic utilizat in tehnica.Tnsusirea unor
tehnici de lucru specifice cu notiunile matematice invatate.
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8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de ore Observatii
1. Spatii vectoriale, subspatii, operatii cu Expunere, 12 ore

subspatii. demonstratie didactica,

Baza si dimensiune. Schimbarea bazei. exercitii, curs interactiv

Spatii euclidiene. Endomorfisme liniare.
Forma diagonala a unui endomorfism

liniar.
2. Spatiul vectorilor liberi. Produs scalar, Expunere, 9 ore
vectorial, mixt. Geometrie analitica n demonstratie didactica,

spatiu. Unghiuri si distante. Schimbari de exercitii, curs interactiv
repere. Sisteme de coordonate

3. Conice. Reducere la forma canonica. Expunere, 9 ore
Cuadrice pe ecuatii reduse. Generari de demonstratie didactica,
suprafete. exercitii, curs interactiv

4. Curbe plane. Reperul lui Frenet. Expunere, 12 ore
Curbura unei curbe plane. Curbe in spatiu. | demonstratie didactica,

Triedrul lui Frenet. Curbura, torsiunea. exercitii, curs interactiv
Suprafete. Plan tangent, dreapta normala.

Curburi.

Bibliografie

1. M.A.P. Purcaru, A. Oana: , Algebra liniara. Geometrie analitica. Geometrie diferentiald”, Edit. Univ. “Transilvania”,
Brasov, 2023

2. M. Neagu, Al. Oana - "Geometrie superioard in plan si spatiu “, Ed. Univ. Transilvania, 2008

3. Gh. Atanasiu, Gh. Munteanu — “ Curs de algebra liniard, geometrie analiticd, geometrie diferentiald si ecuatii
diferentiale”, Ed. Univ. Transilvania, 1993

4. C. Udriste, I. Boca - “Linear Algebra”, Geometry Balkan Press, 1999

5. C. Udriste, V. Balan — “Analytic and Differential Geometry”, Geometry Balkan Press, 1999

8.2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de predare- Numar de ore Observatii
invatare

urmeaza cursul Lucru individual si invatar 28
probleme

Bibliografie

1. Gh. Atanasiu si colab. — “Algebrd liniard si geometrie analiticd”, Ed. Univ. Tansilvania, 2000

2. M.A.P. Purcaru, A. Oana: , Algebra liniard. Geometrie analitica. Geometrie diferentiald”, Edit. Univ.
“Transilvania”, Brasov, 2023

3. M. Neagu, Al. Oana - "Geometrie superioard in plan si spatiu “, Ed. Univ. Transilvania, 2008

4. C.Radu, C. Dragusin, L. Dragusin — “ Aplicatii de algebrd, geometrie si matematici speciale”, EDP 1991

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, asociatilor
profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala
10.4 Curs Utilizarea corecta a termenilor examen scris 50%

si notiunilor specifice cursului

Utilizarea corecta a metodelor
specifice problematicii cursului

10.5 Seminar/ laborator/ proiect Rezolvarea corecta a aplicatiilor | Evaluare continua 50%
practice prin exercitii si probleme

10.8 Standard minim de performanta

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6
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. Tn vederea promovérii examenului este nevoie de absolvirea a trei partiale, fiecare presupunand rezolvarea
corectd a cel putin doua subiecte din cele trei propuse (teoretice sau aplicative).

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in sedinta
de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN, Prof. dr. ing. Sorin Aurel MORARU,

Director de departament

Lect. dr. Alexandru OANA, Lect. dr. Alexandru OANA,
Titular de curs Titular de seminar / laborator / proiect
Nota:

Y Regimul disciplinei (continut): DF - disciplind fundamentala, DD - disciplind din domeniu, DS - disciplind de specialitate,
DC - disciplina complementara.

2 Regimul disciplinei (obligativitate): DI - disciplin3 obligatorie, DO - disciplind optionald, DFac - disciplina facultativa.

3) Un credit este echivalent cu 30 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de invatamant superior Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licenta Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii Licenta

1.6 Programul de studii / Calificarea Robotica / Inginer

2. Date despre disciplind

2.1 Denumirea disciplinei Programarea calculatoarelor si limbaje de programare

2.2 Titularul activitatilor de curs Conf.dr.ing. Delia UNGUREANU

2.3 Titularul activitatilor de seminar /

. Conf.dr.ing. Tiberiu COCIAS
laborator / proiect

2.4 Anul de studiu 1 | 2.5Semestrul 1 | 2.6 Tipul de evaluare E | 2.7 Regimul | Continut? DF

disciplinei Obligativitate? DI

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

3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/0
proiect

3.4 Total ore din planul de invatdmant 56 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/28/0
proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 18

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 8
Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 8
Tutorat 4
Examinari 3
Alte activitati.......coceeeeeereeeecieee e,

41 41

125 125

5 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum e Nu este cazul

4.2 de competente e Nu este cazul

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului e sala curs 50 locuri; videoproiector
e note de curs
e bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a e salalaborator 15 locuri; videoproiector; retea de calculatoare
seminarului/ laboratorului/ e programe specializate
proiectului e bibliografia recomandata

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatdmant)

Competente | CP.1 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
profesionale | problemelor specifice domeniului fundamental STIINTE INGINERESTI

1.1. Cunostinte

R.1.1.1.1 Absolventul identifica si descrie concepte, principii si metode de baza din matematic3, fizica,
chimie, desen tehnic, economie si informatica.

R.1.1.1.2 Absolventul explic3 si interpreteazd rezultate teoretice si experimentale din matematics, fizics,
chimie, economie, desen tehnic si informatica.

1.2. Aptitudini
R.1.1.2.4. Absolventul descrie fenomene si procese fizico-chimice si economice.
R.1.1.2.5. Absolventul aplic3 criterii si metode de evaluare pentru identificarea, modelarea,
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experimentarea, analiza si aprecierea calitativa si cantitativa a fenomenelor si proceselor specifice
domeniului fundamental folosind inclusiv tehnologii digitale.

R.1.1.2.7. Absolventul concepe solutii, respectdnd standarde relevante, pentru probleme de inginerie de
complexitate medie care indeplinesc nevoile specificate.

1.3. Responsabilitate si autonomie

R.I.1.3.2. Absolventul practici rationamentul logic, evaluarea si autoevaluarea in luarea deciziilor.
R.1.1.3.4. Absolventul este angajat in invatarea pe tot parcursul vietii pentru dobandirea si implementarea
cunostintelor, dupa cum este necesar, folosind strategii de invatare adecvate.

CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica

2.1. Cunostinte

R.I.2.1.4. Absolventul explicd conceptele specifice proceselor tehnologice si rezolvarea etapizati a
problemelor ingineresti de specialitate pe baza algoritmilor de calcul matematic si a cunostintelor
fundamentale de fizica si chimie.

R.1.2.1.6. Absolventul demonstreaza cunoasterea fieciruia dintre cele patru domenii ale roboticii (inginerie
mecanica; inginerie electrica si electronica; ingineria sistemelor si controlului proceselor; informatica).

2.2. Aptitudini

R.1.2.2.4. Absolventul utilizeazd scheme si organigrame in elaborarea aplicatiilor informatice dedicate, a
metodelor de calcul numeric si matriceal in rezolvarea ecuatiilor si a sistemelor de ecuatii si Tn analiza
comparativa a solutiilor posibile.

R.1.2.2.5. Absolventul proiecteaza algoritmi de calcul asistat si procese tehnologice specifice executiei
produselor robotice.

2.3. Responsabilitate si autonomie

R.I.2.3.1. Absolventul utilizeazi componente sau structuri astfel incat si reziste la solicitrile mecanice
impuse.

R.1.2.3.4. Absolventul apreciaza calitatea sistemelor mecatronice si robotice in functie de caracteristicile
materialelor si componentelor utilizate.

CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizand componente si ansambluri partiale
tipizate si netipizate precum si resurse CAD

4.1. Cunostinte

R.1.4.1.1. Absolventul descrie terminologia tehnica specifica si elementele conceptuale de baza ale
sistemelor utilizate in robotica pentru realizarea de sisteme de automatizare locala.

R.1.4.1.2. Absolventul explicd, interpreteaz si utilizeaza principiile de functionare ale subsistemelor in
proiectarea si implementarea schemelor bloc si de functionare pentru sisteme de automatizare locala
utilizate Tn robotica.

4.2. Aptitudini

R.1.4.2.1. Absolventul elaboreaza modelul constructiv-functional si proiecteazad ansamblurile partiale
integrate in subsisteme robotice pentru automatizari locale.

R.1.4.2.3. Absolventul elaboreazi proiecte tehnice de executie pentru ansambluri partiale de bazi utilizate
n roboticd pentru automatizari locale.

4.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.4.3.1. Absolventul decide cu privire la alegerea variantelor optime de componente si ansambluri pe care
le va folosi in realizarea de aplicatii de automatizare, in functie de specificul acestora.

Competente
transversale

CT.1: indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacti a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de
realizare aferente

R.I. CT1.1: s& duca la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si termenele de
executie.

CT.3: Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor
de comunicare si formare profesionala asistata

R.I. CT3.1: s4 identifice surse de informatii pentru formarea profesionald continu3.

R.I. CT3.2: 54 utilizeze o comunicare eficients.
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7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei .

Disciplina Tsi propune sa ii familiarizeze pe studenti cu problemele specifice
privind descrierea functionarii si a structurii sistemelor de calcul si aplicatiilor
acestora in ingineria sistemelor folosind cunostinte referitoare la limbaje,
medii si tehnologii de programare, ingineria programarii si instrumente
specifice (algoritmi, scheme, modele, protocoale etc.).

7.2 Obiectivele specifice .

Intelegerea reprezentarii informatiei in sistemele de calcul

Cunoasterea unor medii de programare si a limbajelor de programare C/C++
Asigurarea capacitatii de a defini si manipula structuri de date

Cunoasterea sistemelor de intrari/iesiri, inclusiv lucrul cu fisiere

Dobandirea unor abilitati de a transpune algoritmi simpli prin probleme

diverse in programe de calculator

8. Continuturi

8.1 Curs

Metode de predare

Numar de ore

Observatii

Reprezentarea informatiei. Structura
calculatoarelor.

Elemente de baza ale limbajului C/C++:
Structura unui program C++; Dispozitive
de intrare/iesire. Functii de intrare/iesire
pentru consold; tipuri predefinite de
date, constante, declaratii de variabile;
operatori; instructiuni.

Pointeri si tablouri de date: Operatii cu
pointeri. Variabile dinamice. Tablouri
unidimensionale; Siruri de caractere;
Tablouri multidimensionale.

Functii: prototipuri; definirea functiilor;
transferul datelor intre functii; functii
recursive; pointeri de functii.

Tipuri de date definite de utilizator:
enumerarea; structuri de date; campuri
de biti; uniuni.

Principiile programarii obiectuale. Clase
si obiecte: tipul class, autoreferinta,
constructori si destructori; exploatarea
obiectelor. Functii si clase prietene unei
clase. Mostenirea. Clase derivate

Curs interactiv cu materiale
didactice prezentate cu
videoproiector. Exemplificari in

limbajele de programare C/C++.

2

Bibliografie

[5] https://cplusplus.com/

[6] http://www.cprogramming.com/tutorial.html.

[1] Ungureanu, D., Programare procedurala folosind C/C++, Ed. Universitatii Transilvania, Brasov, 2008.
[2] Ungureanu, D., Programare obiectuala folosind C++, Ed. Universitatii Transilvania, Brasov, 2009,

[3] Ungureanu, D., Note si exercitii, https://elearning.unitbv.ro/.
[4] Schildt, H.: C++ Manual complet, Ed. Teora, Bucuresti, 2001

8.2 Laborator

Metode de predare-invatare

Numar de ore

Observatii

Initiere Tn mediul de programare Visual
Studio. Structura unui program C++.
Functii de intrare/iesire pentru consola.

Elemente de bazad ale limbajului C/C++
(tipuri predefinite de date, constante,
variabile, operatori si instructiuni).

Variabile pointer (operatii cu pointeri,
tablouri de date si pointeri; variabile
dinamice).

Functii in C++ (transferul parametrilor,
rezultatul unei functii, functii recursive
transferul parametrilor, parametri cu
valori implicite, supradefinirea functiilor,
functii inline)

Exemplificare si realizare de
programe in limbajul de
programare C/C++

2
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Tipuri de date definite de utilizator
(enumerarea; structuri; campuri de biti,
uniuni)

Clase i obiecte (tipul class,
autoreferinta, constructori si
destructori, membri statici). Exploatarea
obiectelor. Functii si clase prietene unei
clase. Mostenirea; clase derivate.
Operatii de intrare/iesire  pentru
consola/fisiere.

Bibliografie

[1] Ungureanu, D., Programare procedurala folosind C/C++, Ed. Universitatii Transilvania, Brasov, 2008
[2] Ungureanu, D., Programare obiectuala folosind C++, Ed. Universitatii Transilvania, Brasov, 2009.

[3] Ungureanu, D., Note si exercitii, https://elearning.unitbv.ro/.

[4] http://www.cprogramming.com/tutorial.html (accesare 2026)

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Cursul ofera cunostintele necesare pentru transpunerea unor probleme diverse folosind instrumentele stiintei si ingineriei
calculatoarelor, cu aplicabilitate in numeroase domenii de activitate.

10. Evaluare

Tip de activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere

din nota finala

10.4 Curs Gradul de  acoperire a | e Testgrild 20%
problematicii cerute de | e« Realizarea unui program in 60%
subiecte

limbajul de programare

Corectitudinea
utilizati si a
implementare

algoritmilor C/C++.
modului de | Se specificd baremul de notare

care se comunica studentilor
odata cu subiectele.

10.6 Laborator Corectitudinea
utilizati si a
implementare

algoritmilor | Teme de cas3, teste, exercitii de
modului de | laborator. Baremele de notare

. . 209
sunt comunicate studentilor 0%

problema data

Aplicarea celor mai eficiente | odata cu enunturile

metode de rezolvare pentru | problemelor.

colocviului de laborator.

e Frecventa tuturor activitatilor didactice este obligatorie. Se stabileste un prag de prezenta de 70% din numarul
total de participari la cursuri; participarea la 70% dintre activitatile didactice ofera studentilor posibilitatea de a
obtine punctajul integral la examen (avand in vedere si cele mentionate mai jos); absenta la mai mult de 30%
dintre cursuri conduce la reducerea proportionala a notelor obtinute la cele doua activitati.

e Participarea la examen este conditionata de efectuarea integrala a lucrarilor de laborator si promovarea

e Media finala se calculeaza numai in situatia in care nota obtinuta la examen (conform baremurilor specificate)
precum si nota obtinuta la colocviul de la laborator, sunt de minim 5.

10.8 Standard minim de performanta

implementarea acestora in limbaj C/C++.

e Utilizarea conceptelor si instrumentelor din stiinta calculatoarelor si tehnologia informatiei si comunicatiilor pentru
rezolvarea de probleme specifice, utilizarea independenta a metodelor si algoritmilor invatati precum si

Prezenta Fisa de disciplinad a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in

sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN,

P, S -~
"7 }(" > ~—
/ / L.

(/ =~ G2 IR

“

Prof. dr. ing. Sorin-Aurel Moraru,
Directorul Departamentului ATI
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Conf. dr. ing. Delia UNGUREANL'

Titular de curs

4 U/ -

Conf. dr. ing. Tiberiu COCIAS,
Titular de laborator
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de invdtamant superior Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de Licenta Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea Robotica / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Logicd computationala

2.2 Titularul activitatilor de curs Dr. Ing. Liviu Alexandru MARINA

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Dr. Ing. Liviu Alexandru MARINA

proiect

2.4 Anul de studiu 1 | 2.5Semestrul | 1 | 2.6 Tipuldeevaluare | E 2.7 Regimul | Continut DF

disciplinei Obligativitate DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)

3.1 Numar de ore pe saptamana 3 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/laborator/ 0/1/0
proiect

3.4 Total ore din planul de invatamant | 42 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/laborator/ 0/14/0
proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 28

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 15

Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 8

Tutoriat 3

Examinari 4

Alte activitati......coceevveerveeeieeriienen. -

3.7 Total ore de activitate a 58

studentului

3.8 Total ore pe semestru 125

3.9 Numarul de credite 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum e nu este cazul

4.2 de competente e nu este cazul

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului e videoproiector;
e note decurs;
e bibliografia recomandata.

5.2 de desfasurare a seminarului e videoproiector;
e bibliografia recomandata.

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)
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Competente profesionale

CP.1 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor specifice domeniului fundamental STIINTE INGINERESTI

1.1. Cunostinte

R.1.1.1.1 Absolventul identifics si descrie concepte, principii si metode de bazi din matematic3, fizicd, chimie,
desen tehnic, economie si informatica.

R..1.1.2 Absolventul explica si interpreteazi rezultate teoretice si experimentale din matematica, fizicd, chimie,
economie, desen tehnic si informatica.

1.2. Aptitudini

R.1.1.2.5. Absolventul aplica criterii si metode de evaluare pentru identificarea, modelarea, experimentarea,
analiza si aprecierea calitativa si cantitativa a fenomenelor si proceselor specifice domeniului fundamental
folosind inclusiv tehnologii digitale.

R..1.2.7. Absolventul concepe solutii, respectand standarde relevante, pentru probleme de inginerie de
complexitate medie care indeplinesc nevoile specificate.

1.3. Responsabilitate si autonomie

R.I.1.3.2. Absolventul practicd rationamentul logic, evaluarea si autoevaluarea in luarea deciziilor.
R.I.1.3.4. Absolventul este angajat in invitarea pe tot parcursul vietii pentru dobandirea si implementarea
cunostintelor, dupa cum este necesar, folosind strategii de invatare adecvate.

CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizind componente si ansambluri partiale
tipizate si netipizate precum si resurse CAD

4.1. Cunostinte

R.1.4.1.1. Absolventul descrie terminologia tehnica specifics si elementele conceptuale de baza ale sistemelor
utilizate Tn robotica pentru realizarea de sisteme de automatizare locala.

R.1.4.1.2. Absolventul explicd, interpreteaza si utilizeaza principiile de functionare ale subsistemelor in proiectarea
si implementarea schemelor bloc si de functionare pentru sisteme de automatizare locala utilizate in robotica.

4.2. Aptitudini
R.1.4.2.1. Absolventul elaboreaza modelul constructiv-functional si proiecteaza ansamblurile partiale integrate in
subsisteme robotice pentru automatizari locale.

4.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.4.3.1. Absolventul decide cu privire la alegerea variantelor optime de componente si ansambluri pe care le va
folosi in realizarea de aplicatii de automatizare, in functie de specificul acestora.

Competente
transversale

CT.1: Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacts a obiectivelor de realizat, a resurselor disponibile,
conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare aferente
R.I. CT1.1: s& duca la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si termenele de executie.

CT.3: Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor de
comunicare si formare profesionala asistata

R.[. CT3.1: s& identifice surse de informatii pentru formarea profesionald continua.

R.T. CT3.2: 5§ utilizeze o comunicare eficienta.

~

. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei e Disciplina urmareste familiarizarea studentilor cu fundamentele matematice

(algebre logice, sisteme de numeratie si coduri), necesare pentru tratarea
circuitelor si sistemelor digitale. Ideea care a stat la baza structurarii si
expunerii materialului corespunzator acestei discipline a fost aceea a unei
prezentadri graduale, incepand cu notiunile cele mai simple, insotita de o
permanentd exemplificare, in asa fel incat studentii sa isi insuseasca atat
bazele logice cat si aritmetice ale sistemelor de calcul

7.2 Obiectivele specifice e Cunoasterea si intelegerea conceptelor, tehnicilor si metodelor de baza din

matematica discreta (algebre logice, sisteme de numeratie si coduri).

e Dezvoltarea de deprinderi in utilizarea, In mod curent, a conceptelor/notiunilor
aritmetice si logice de baza, pentru modelarea, analiza si proiectarea unor
structuri numerice de comanda.

e Dezvoltarea capacitatii de a prelucra functii logice, de a asigura transpunerea
unor probleme Tn expresii logice si de a realiza implementarea acestora.
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e Dobandirea unor abilitati aplicative in domeniul sistemelor si circuitelor
numerice.

e Utilizarea corecta si fluenta a termenilor specifici matematicii discrete, precum
si folosirea lor adecvata in comunicarea profesionala.

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de ore Observatii
1. Bazele logice ale sistemelor de calcul. prelegere clasica 4
1.1. Algebra logica. explicatie
1.2. Axiomele si proprietatile algebrei logice. problematizare
1.3. Functii logice. demonstratie
conversatie
2. Reprezentari ale functiilor logice. studii de caz 7

2.1. Tabele de adevar.

2.2. Diagrame Veitch-Karnaugh.
2.3. Reprezentdri analitice.

2.4. Scheme logice.

2.5. Diagrame de timp.

2.6. Reprezentari pe hipercub.

3. Minimizarea functiilor logice. 6
3.1. Metode analitice. Metoda Quine-McCluskey.
3.2. Metode grafice. Metoda diagramelor Veitch-

Karnaugh.
3.3. Minimizarea functiilor logice incomplet
definite.
3.4. Minimizarea sistemelor de functii logice.
4. Sisteme complete de functii logice. 1
5. Implementarea formei canonice disjunctive 2

si a formei canonice conjunctive cu functii
Pierce si Sheffer.

6. Sisteme de numeratie. 4

6.1. Teorema sistemelor de numeratie.

6.2. Conversia numerelor dintr-o baza in alta.

6.3. Reprezentarea numerelor cu semn.

6.4. Reprezentarea prin modul si semn.

6.5. Reprezentarea prin complement fata de
baza.

6.6. Reprezentarea prin complementul redus
fata de baza.

6.7. Reprezentarea numerelor prin virgula fixa.

6.8. Reprezentarea numerelor prin virgula
mobild.

7. Coduri. 4
7.1. Cod. Codificare. Limbaje de codificare.
7.2. Coduri numerice.

7.3. Coduri alfanumerice.

7.4. Coduri detectoare si corectoare de erori.

Bibliografie:

[1] lonescu, D. — Codificare si coduri, Ed. Tehnica, Bucuresti, 1981.

[2] Cocan, M., Pop, B. — Bazele matematice ale sistemelor de calcul, Ed. Albastra, Cluj-Napoca, 2001.

[3] Wakerly, J.F. — Circuite digitale, Ed. Teora, Bucuresti, 2002.

[4] Moldoveanu, F., Floroian, D. — Circuite logice si comenzi secventiale. Circuite logice combinationale, Ed. Universitatii
Transilvania din Brasov, 2003.

[5] Cocan, M., Pop, B. — Logica computationald, Ed. Albastra, Cluj-Napoca, 2006.

8.2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de predare- Numar de ore Observatii
invatare
1. Axiomele si proprietatile algebrei logice. expunere; 2
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2. Functii logice. Definitii. Reprezentari grafice conversatie; 3
(geometrice) si analitice ale functiilor logice. | problematizare;
3.  Minimizarea functiilor logice prin metodele studii de caz. 4

diagramelor Karnaugh si Quine-McCluskey.

4. Sisteme de numeratie. Notiuni de aritmetica 3
binara (reprezentarea numerelor; operatii
aritmetice n codurile direct, invers,
complementar).

5. Coduri numerice si alfanumerice. 2

Bibliografie:

[1] Stefan, Gh., Bistriceanu, V. — Circuite integrate digitale. Probleme. Proiectare, Ed. Albastra, Cluj-Napoca, 2000.

[2] Cocan, M., Pop, B. — Bazele matematice ale sistemelor de calcul, Ed. Albastra, Cluj-Napoca, 2001.

[3] Wakerly, J.F. — Circuite digitale, Ed. Teora, Bucuresti, 2002.

[4] Moldoveanu, F., Floroian, D. — Circuite logice si comenzi secventiale. Circuite logice combinationale, Ed. Universitatii
Transilvania din Brasov, 2003.

[5] Toacse, Gh., Nicula, D. — Electronica digitala, Ed. Tehnica, Bucuresti, 2005.

[6] Hou, Zhe, Fundamentals of Logic and Computation: With Practical Automated Reasoning and Verification, Springer,
2021.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina, prin problematica tratata, apartine domeniului automatizarilor discrete si pune la dispozitie fundamentul
matematic (aritmetic si logic) necesar configurarii, proiectarii si implementarii structurilor numerice incluse in arhitecturile
de automate industriale complexe.

10. Evaluare

Tip de activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs Claritatea, coerenta si concizia Evaluare prin examen scris. 60%
expunerii
Gradul de acoperire a Pentru fiecare subiect se
problematicii cerute de specifica baremul de notare
subiecte care se comunica studentilor
Corectitudinea matematic3 a odata cu subiectele.
relatiilor de calcul
Utilizarea corecta a algoritmilor | Evaluare continua pe parcursul 20%
specifici problematicii cursului semestrului prin teme legate de
Utilizarea corecta a termenilor aspectele discutate
si notiunilor specifice cursului
Capacitatea de exemplificare
10.5 Seminar/ laborator/ proiect Aplicarea metodelor specifice Evaluare prin colocviu scris: 20%

de rezolvare pentru problema
data

Utilizarea corecta a algoritmilor
proprii tematicii abordate

Utilizarea corecta si fluentd a
termenilor specifici

Corectitudinea calculului
analitic si numeric

Capacitatea de exemplificare

—rezolvare de probleme.

10.6 Standard minim de performanta

Media la examen se calculeaza numai in situatia in care nota obtinuta la examenul scris (conform baremului specificat)
precum si nota de la seminar sunt minim 5.
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Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in sedinta
de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN, Prof. dr. ing. Sorin-Aurel Moraru,
Decan Director departament

Dr. Ing. Liviu Alexandru MARINA Dr. Ing. Liviu Alexandru MARINA
Titular de curs Titular de seminar/ laborator/ proiect
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Tnvatamant superior

Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licenta

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii?

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Roboticd / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Mecanica (MEC)

2.2 Titularul activitatilor de curs

Conf.dr.ing. Maria Violeta GUIMAN

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/

Conf.ing. Maria Violeta GUIMAN

geometrie analitica

preiect
2.4 Anul de studiu | 2.5 Semestrul | | 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul | Continut® DF
disciplinei Obligativitate® | DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 laborator 2
3.4 Total ore din planul de invatamant | 56 din care: 3.5 curs 28 3.6 laborator 28
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 36
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 20
Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 10
Tutoriat -
Examinari 3
Alte activitati -
3.7 Total ore de activitate a 69
studentului
3.8 Total ore pe semestru 125
3.9 Numdrul de credite® 5
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum e Studentii trebuie sd aibd cunostinte de Analizd matematicd, Algebrd liniard si

4.2 de competente e Explicarea si

interpretarea principiilor fundamentale ale mecanicii, enuntarea
principalelor notiuni de matematicd pentru aprofundarea teoriilor din mecanica,
notiuni fundamentale pentru aplicarea mecanicii teoretice in inginerie

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului .

Sala de curs cu doua table si videoproiector

5.2 de desfasurare a seminarului/ | e
laboratorului/ proiectului

Sala de laborator cu doua table si aparaturad adecvata efectuarii lucrarilor de
laborator

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)
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CP.1 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor specifice domeniului fundamental STIINTE INGINERESTI

1.1. Cunostinte

R.1.1.1.1 Absolventul identifica si descrie concepte, principii si metode de baza din matematics, fizica, chimie,
desen tehnic, economie si informatica.

R.1.1.1.2 Absolventul explica si interpreteaza rezultate teoretice si experimentale din matematica, fizicd, chimie,
economie, desen tehnic si informatica.

1.2. Aptitudini

R.I.1.2.1. Absolventul opereazi cu concepte, principii si metode de baz3 din matematic, fizic, chimie, desen
tehnic, economie si informatica.

R.1.1.2.2. Absolventul rezolvi probleme de matematics, fizica si chimie cu aplicabilitate in inginerie si valideaza
solutia obtinuta.

R.1.1.2.3. Absolventul efectueazi calcule ingineresti si economice de complexitate medie si le asociaza cu
reprezentari grafice letrice sau specifice proiectarii asistate de calculator.

R.1.1.2.5. Absolventul aplica criterii si metode de evaluare pentru identificarea, modelarea, experimentarea,
analiza si aprecierea calitativa si cantitativd a fenomenelor si proceselor specifice domeniului fundamental
folosind inclusiv tehnologii digitale.

R.1.1.2.6. Absolventul achizitioneaza si prelucreaza date, interpreteaza rezultate teoretice si experimentale.

1.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.1.3.1. Absolventul aplica valorile eticii si deontologiei profesiei de inginer.
R.I.1.3.2. Absolventul practici rationamentul logic, evaluarea si autoevaluarea in luarea deciziilor.

CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica

2.1. Cunostinte

R.1.2.1.1. Absolventul identific3 si descrie metodele necesare efectuarii calculului de rezistents si deformabilitate
a pieselor si structurilor de rezistenta, in regim static si dinamic la solicitari simple si compuse.

R.1.2.1.4. Absolventul explici conceptele specifice proceselor tehnologice si rezolvarea etapizaté a problemelor
ingineresti de specialitate pe baza algoritmilor de calcul matematic si a cunostintelor fundamentale de fizica si
chimie.

= 2.2. Aptitudini

_5 R.1.2.2.1. Absolventul alege si aplicd metoda de calcul potrivitd pentru diferite tipuri de solicitari mecanice sau

§ potrivite calculului la oboseala pentru diferite materiale.

g_ R.1.2.2.3. Absolventul alege si aplica sistemul ISO de tolerante si ajustaje, principiile si metodele de masurare si
control dimensional in sistemele tehnice.

2z

E 2.3. Responsabilitate si autonomie

3 R.1.2.3.1. Absolventul utilizeazd componente sau structuri astfel incat s3 reziste la solicitirile mecanice impuse.

§ R.1.2.3.2. Absolventul decide cu privire la alegerea tipului de material din care sunt realizate diferite repere si este

© responsabil de asigurarea proprietatilor necesare acestuia.
CT.1: Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacti a obiectivelor de realizat, a resurselor disponibile,
conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare aferente

@ o | RI.CT1.1: 53 ducs la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si termenele de executie.

g2

g g CT.2: Executarea responsabila a unor sarcini de lucru in echipa pluridisciplinara cu asumarea de roluri pe diferite

g S | paliereierarhice

(S

R.I. CT2.1: s& poatd coordona echipe multidisciplinare si s Tsi asume diferite roluri.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei e Formarea de ingineri in domeniul Mecatronica - Robotica, prin insusirea de

cunostinte de baza specifice sistemelor mectronice si robotice, cu scopul de a
propune si interpreta solutii necesare rezolvarii acestora.

7.2 Obiectivele specifice e Formarea deprinderilor specifice unui inginer ih domeniul Mecatronica -

Robotic3;
e Dezvoltarea unor cunostinte pentru aplicarea ipotezelor simplificatoare optime
in cazul sistemelor mecanice;
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e Dezvoltarea capacitatilor de analiza si sinteza privind identificarea tipurilor de
probleme si metode de rezolvare.

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de ore: 28 Observatii
C1.Notiuni introductive: Notiuni fundamentale si modele 4 ore

in mecanica; Elemente de analiza vectoriala

C2. Cinematica punctului material: Elementele 6 ore

generale ale miscarii punctului material; Marimi
cinematice in diferite sisteme de coordonate.
Miscarile particulare ale punctului material.

- — - - Clasic si multimedia
C3. Migcarea relativa a punctului material ’ 2 ore

C4. Cinematica rigidului: Elemente generale ale 6 ore
migcarii rigidului; Miscarile generale ale rigidului;
Miscdrile particulare ale rigidului (Miscarea de translatie a
rigidului, Miscarea de rotatie cu axa fixa a rigidului).

C5. Dinamica: Principiile fundamentale ale mecanicii 2 ore
C6. Statica: Reducerea sistemelor de forte; Torsor; Axa 8 ore
central3; Sisteme de forte particulare; Centre de masa

(greutate)

Bibliografie

1. Lache S., Guiman M. V., Munteanu M. V., MECANICA (1) STATICA, Ed. Universitatii Transilvania din Brasov, 2023, ISBN
978-606-19-1613-9 gen., 978-606-19-1614-4 vol. I.

2. Vlase, S., Mecanica.Cinematica, Ed. Infomarket, 2007. ISBN: 978-973-8204-96-6;

3. Vlase,S., Mecanica. Dinamica, Ed. Infomarket, 2005. ISBN: 973-8204-74-7;

4. Vlase, S., Mecanica. Statica, Ed. Infomarket, Brasov 2003, ISBN: 973-8204-52-6;

5. Voinea R. s.a. — Introducere in mecanica solidului cu aplicatii in inginerie, Editura Academiei, Bucuresti, 1989;

6. Mosu N., Mecanica pentru subingineri, Editura didactica si pedagogica, Bucuresti, 1981.

8.2 Seminar/ laborator/ preiect Metode de predare-invatare Numar de ore: 28 Observatii

Protectia muncii. Prezentarea listei . 2 ore

lucrarilor de laborator; Conversatie

Miscarea punctului material in camp 2 ore

gravitational;

Traiectoria punctului material; 2 ore

Baza si rostogolitoare; 2 ore

Studiul experimental al centroidelor; 2 ore

Studiul transmisiilor planetare; Exercitiu, rezolvare de 2 ore

Studiul transmisiilor cu surub melc si probleme, aplicatii 2 ore

roata elicoidal3; adecvate,conversatie +

Determinarea experimentald a fortei experiment individual. 2 ore

Coriolis;

Verificarea teoremelor generale ale 2 ore

dinamicii;

Echilibrul firelor; 2 ore

Determinarea torsorului si a axei 2 ore

centrale; Exercitiu, rezolvare de

Calculul sistemelor de forte particulare; probleme, aplicatii adecvate 2 ore

Calculul centrelor de masa. 2 ore

Recuperare Conversatie + experiment 2 ore
individual

Bibliografie

1. Secara E., Guiman M.V., Munteanu M.V. - Mecanica Dinamica, Culegere de probleme, Editura Universitatii Transilvania
din Brasov, 2013;

2. Vlase, S., s.a, Culegere de probleme. Cinematica si Dinamica, Ed. Infomarket, 2009;

3. Deliu G., Vlase S., Mecanica. Statica. Culegere de probleme, Ed. Albastra, Cluj 2004;

4. Candea, |., s.a., Culegere de mecanica - statica, Ed. Lux Libris, Brasov 2001;

5. Vlase, S., 5.2, —-Mecanicd Indrumar de laborator, Editura Universitatii Transilvania din Brasov, 2018.
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9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina contine capitole care au drept scop insusirea notiunilor de baza ale mecanicii in vederea formarii unei culturi
tehnice generale absolut necesara intelegerii si aprofundarii altor discipline de specialitate si formarii absolventilor pe
latura tehnica a pregatirii. Competentele acumulate si abilitatile dobandite vin sa completeze aria de cunoastere a
inginerului Tn domeniul Mecatronicd si Robotica care urmeaza sa fie integrat in piata muncii din domeniu si care va trebui
sa modeleze realitatea si functionarea unor sisteme .

10. Evaluare
Tip de activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala
10.4 Curs Testarea nivelului de | Lucrare scrisa cu intrebari din | 60 %
aprofundare a cunostintelor | tematica cursului
fundamentale
10.5 Seminar/ laborator/ preieet | Activitate (raspunsuri) pe Evaluare pe parcursul 30%
parcursul semestrului. semestrului
Prezenta 10%

10.6 Standard minim de performanta

o Cunoasterea elementelor fundamentale de teorie
o Aplicarea corecta a notiunilor teoretice pe cazul concret al problemelor propuse spre rezolvare.

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN, Prof. dr. ing. Sorin Aurel MORARU,
P S P Director de departament
Z 7 )P S
/" L J v;_.’ '::?_,’ - L |

‘/_‘_"‘(_‘: --o—fj{‘('" \’1
Decan*
Conf. dr. ing. Maria Violeta GUIMAN, Conf. dr. ing. Maria Violeta GUIMAN,
Titular de curs Titular de laborator

Nota:

Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplina fundamentald)/ DD (disciplind din domeniu)/
DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplind complementard) - pentru nivelul de licenta; DAP (disciplind de
aprofundare)/ DSI (disciplind de sinteza)/ DCA (disciplind de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind optionald)/
DFac (disciplina facultativa);

%) Un credit este echivalent cu 30 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program
1.1 Institutia de Tnvatamant superior Universitatea Transilvania din Brasov
1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei
1.4 Domeniul de studii de licent3? Mecatronica si Robotica
1.5 Ciclul de studii® Licent3
1.6 Programul de studii Robotica / Inginer
2. Date despre disciplina
2.1 Denumirea disciplinei | Comunicare. Etica si Integritate Academica
2.2 Titularul activitatilor de curs Prof. dr. Dana PERNIU
2.3 Titularul activitatilor de seminar/laborator/proiect Conf. dr. Cristina BOGATU
2.4 Anul de studii I 2.5Semestrul | 1 | 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul | Continut DC
disciplinei Obligativitate DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 3 3.2 din care: curs 1 3.3 seminar 2
3.4 Total ore din planul de invdtdamant | 42 3.5 din care: curs 14 3.6 seminar / laborator/ 28
proiect
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 25
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 25
Pregatire seminar, teme, referate, portofolii si eseuri 25
Tutorat
Examinari 3
Alte activitati

3.7 Total ore de activitate a studentului | 78

3.8 Total ore pe semestru 50
3.9 Numirul de credite® 2
. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum e Nu este cazul
4.2 de competente e Nu este cazul
. Conditii (acolo unde este cazul)
5.1 de desfasurare a cursului e Sala de curs dotata cu echipament multimedia si conexiune Internet
5.2 de desfasurare a e Sala de seminar dotata cu echipament multimedia si conexiune Internet
seminarului

. Competente specifice acumulate si rezultate ale Tnvatarii

diferite paliere ierarhice;

CT2: Executarea responsabila a unor sarcini de lucru in echipa pluridisciplinara cu asumarea de roluri pe

~

Competente
aferente calificarii

o R.I.CT2.1: sd poatd coordona echipe multidisciplinare si sd Tsi asume diferite roluri.
CT3: Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor
de comunicare si formare profesionala asistata (portaluri Internet, aplicatii software de specialitate, baze de
date, cursuri on-line etc.) atat in limba romana cat si intr-o limba de circulatie internationala.

o R.I.CT3.1: 53 identifice surse de informatii pentru formarea profesionald continua.

o R.I.CT3.2: 54 utilizeze o comunicare eficientd.

. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei Formarea de deprinderi, abilitati si atitudini pentru comunicarea scrisa/ orala in

situatii profesionale, respectand normele si valorile etice spatiului academic,
precum si cele specifice profesiei de inginer.

Formarea valorilor pentru intelegerea si aplicarea eticii mediului in productia si
consumul responsabil
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7.2 Obiectivele specifice

La finalul cursului, studentii vor fi capabili sa:

situatii simulate de autoprezentare;

proiectelor din domeniul de studiu;

cadrele didactice si in propria activitate;

pentru adaptarea unei prezentari in functie de grupul tinta;

academica in elaborarea materialelor specifice domeniului;

e aplice conceptele specifice proceselor de comunicare profesionala in

e aplice conceptele specifice proceselor de comunicare profesionala,

e elaboreze strategii de cautare, selectie si utilizare eticd a informatiei
relevante pentru activitatea academica in domeniul de studiu;

e sdabordeze probleme din perspectiva multidisciplinara in elaborarea

e aplice normele de scriere academica, respectand etica si integritatea

e sdaplice normele de etica si integritate academica in relatiile cu colegii,

structurare a ideilor.

. Continuturi
8.1 Curs Metode de predare Numar de | Observatii
ore
Definitii, modele si teorii ale comunicarii. | Prelegerea interactiva, bazata pe
Elementele componente ale procesului de | prezentare PowerPoint
comunicare. Forme ale comunicarii. Bariere de | Studiul de caz 3
comunicare. Aspecte multiculturale ale | Dezbaterea
comunicarii
. . . Prelegerea interactiva, bazata pe
Prezentarea personala: CV, Scrisoarea de intentie. .
. prezentare PowerPoint 2
Interviul L.
Explicatia
Comunicarea stiintifica. Elemente de scriere
academica Materialele
Scopuri ale comunicarii stiintifice. . - . suport sunt
. Prelegerea interactiva, bazata pe _
Lucrari scrise: referat de laborator, referat de . accesibile de
. . g prezentare PowerPoint N .
literatura, articol stiintific. . 4 catre studenti
< L Studiul de caz .
Structura. Caracteristici Dezbaterea prin
Tehnici de documentare. Baze de date continand intermediul
articole stiintifice. Reguli de citare a referintelor. platformei
Prezentarea rezultatelor stiintifice. eLearning
Elemente de Etica si Integritate Academicd. Buna | Prelegerea interactiva, bazata pe
conduitd in activitatea academici. incilcarea | prezentare PowerPoint 3
normelor de conduita. Studiul de caz
Etica profesiei de inginer Dezbaterea
Prelegerea interactiva, bazata pe
Elemente de eticd a mediului. Elemente de | prezentare PowerPoint )
economie circulara. Studiul de caz
Dezbaterea
. s Numar de | Observatii
8.2 Seminar Metode de predare-invatare ore i
Comunicarea pentru (auto)prezentare in cadrul
. P . ( p Joc de rol 2
grupei de studenti
. . - . s . CV: Piesa de
Curriculum vitae (CV) Exercitiul/ Activitate individuala 2 .
portofoliu (V1)
. . . . - N “ Sl: Piesa de
Scrisoarea de intentie (SI) Exercitiul/ Activitate individuala 2 .
portofoliu (V1)
Probleme contemporane de mediu datorate
. Dezbatere 2
dezvoltarii industriei IT.
Referatul stiintific 1. Alegerea temei si analiza - . oy
. Activitate in echipa 2
strategiilor de documentare.
Referatul stiintific2. Tehnici de organizare si L . -
Activitate in echipa 4
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Referatul stiintific 3. Structura referatului stiintific | Activitate in echipa 4

e . Referatul:

Referatul stiintific 4. Elaborarea propriu-zisa a . . - L

. Activitate in echipa 4 Piesa de
referatului .

portofoliu (V2)
Comunicarea stiintifica orala: prezentarea temei, —_ “ . Prezentarea:
. s Prezentare realizata de cdtre echipele .

adaptata pentru un anumit public-tinta: 4 Piesa de

de studenti. Interevaluarea .
’ portofoliu (V3)

Finalizarea activitatii Evaluare. Interevaluarea 2

Bibliografie

Perniu D., Note de curs: Comunicare. Etica si Integritate Academica

Panisoara, 1.0., Comunicarea eficienta, Editura Polirom, 2008

Muchielli, A., Arta de a comunica, Editura Polirom, 2005

Ferreol, G., Flageul N., Metode si tehnici de exprimare scrisa si orala, Editura Polirom, 2007

Resurse Internet; Baze de date continand articole stiintifice in domeniu (accesare 2026)
https://pitt.libguides.com/citationhelp

https://pitt.libguides.com/citationhelp/ieee

https://microplastics.today/

Resurse Internet; Baze de date continand articole stiintifice in domeniu

Coduri de etica: Codul de Etica al Universitatii Transilvania din Brasov )https://unitbv.ro/despre-unitbv/regulamente-si-
hotarari/carta-universitatii-si-regulamente.html); Coduri de etica a profesiei de inginer (https://www.agir.ro/codetica.php;
https://www.nspe.org/career-growth/ethics/code-ethics; https://www.ieee.org/about/corporate/governance/p7-8;

9.

p

[

https://www.asme.org/about-asme/governance/ethics-in-engineering)

Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, asociatiilor
rofesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina reflecta necesitatea crescanda a formarii la absolventi a competentelor de comunicare si de respectare a conduitei
etice atat in spatiul academic, cat si in context profesional.

Situatiile de comunicare si studiile de caz abordate in cadrul cursului si a activitatilor de seminar sunt proiectate astfel incat
sa creeze contexte de invatare specifice viitorilor ingineri.

0. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala
10.4 Curs Activitate continua si participare la curs e Evaluare pe parcurs 10%

e prezentad activa si interventii argumentate in
cadrul dezbaterilor;

e utilizarea corecta a termenilor si notiunilor
specifice cursului;

e demonstrarea unei gandiri reflexive asupra
tematicii abordate.

Se are in vedere evaluarea urmatoarelor rezultate

ale invatarii: RI CT 2.1, RI CT 3.1, RI CT 3.2

10.5 Seminar Activitate continua si participare la seminar e Evaluare pe parcurs 20%

e participare activa la seminar: contributii relevante,
intrebari pertinente, implicare in dezbateri;

e pregatirea pieselor de portofoliu;

e colaborare in realizarea sarcinilor de echipad si
sustinerea opiniilor proprii.

Realizarea sarcinilor aplicative

e rezolvarea corecta a pieselor de portofoliu;

e respectarea normelor de etica si integritate
academica pe parcursul activitatii;

e aplicarea creativd a cunostintelor in rezolvarea
pieselor de portofoliu;

Calitatea raspunsurilor
® precizie terminologica;
e argumentare logica si coerenta analitic3;
e gradul de dificultate a structurilor abordate.

Se are in vedere evaluarea urmatoarelor rezultate

ale invatarii: RI CT 2.1, RI CT 3.1, RI CT 3.2

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6 3
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Verificare

Verificare 1 - Elemente de prezentare personala:
CV si scrisoare de intentie
e completarea corectd a documentelor respectand
cerintele de fond si forma
e originalitate Tn completarea scrisorii de intentie

Verificare 2 — Impactul industriei IT asupra
mediului si societatii. Referat scris.
e utilizarea corectd a limbajului de specialitate
e argumentarea, rationamentul logic in elaborarea
referatului

e respectarea cerintelor de forma si fond in
elaborarea referatului
e respectarea normelor de eticd si integritate V1: 20%
academica, in elaborarea referatului e Verificare pe parcurs V2:30%
e abilitatea de lucru in echipa V3:20%

Verificare 3: Sustinerea prezentarii referatului,
adaptata pentru un public tinta specificat

e claritatea si coerenta prezentarii

e creativitate Tn elaborarea materialelor

e respectarea cerintelor de forma si fond

e adaptarea prezentarii pentru un anumit public tinta

e respectarea normelor de eticd si integritate
academica

e abilitatea de lucru in echipa, abilitatea de evaluare
a prezentarilor colegilor

Se are in vedere evaluarea urmadtoarelor rezultate ale

fnvatarii: RI CT 2.1, RICT 3.1, RICT 3.2

10.6Standard mi

stiintifica, etica.

nim de performanta

Elaborarea, redactarea si prezentarea pieselor de portofoliu, respectand cerintele legate de forma, terminologie

Grila de evaluare pe niveluri de performanta

Nivel de performanta

Descriere generala

Caracteristici

Excelent (10-9)

Stapaneste integral conceptele; materialele elaborate
sunt inovative si exacte

Terminologie perfectd, structura logica,
autonomie, gandire critica, documentare
riguroasd, citare corecta a referintelor

Foarte bine (8)

Demonstreaza intelegere solida si aplicare corecta

Erori minore, dar coerenta conceptuala si
aplicativd, Documentare corecta, citare
incorectd a referintelor

Terminologie uneori inexactd, explicatii
incomplete

Bine (7) Intelege conceptele de baza, dar aplicarea este partiald Documentare corects, citare incorects a
referintelor
Raspunsuri corecte partial, lacune de logica
Nerespectarea cerintelor de formad in
Suficient (6) Aplicare mecanica a notiunilor, fara reflectie reala elaborarea materialelor

Documentare superficiala
Prezentari incoerente, lacune de logica

Insuficient (<5)

Nu demonstreazad intelegerea notiunilor fundamentale

Nerespectarea normelor de etica
Plagiat in elaborarea materialelor

Prezenta Fisd de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in sedinta

de Consiliu al facult

atii din data de 29.09.2025.

Prof. dr. ing. Titus BALAN Prof. dr. ing. Sorin Aurel MORARU
Decan Director de departament
—TVZ —2
(/ o o QTN
/’i‘r: - ~
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Prof. dr. Dana PERNIU Conf. dr. Cristina BOGATU
Titular de curs Titular de seminar
f v wod— %/7
Nota:

Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazd conform cu Nomenclatorul
domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DS (disciplind de specializare)/
DC (disciplina complementarad) - atat pentru nivelul de licenta cat si pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DOB (disciplind obligatorie)/ DOP (disciplind optionald)/
DFA (disciplina facultativa);

%) Un credit este echivalent cu 30 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Tnvatamant superior Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licent&? Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii? Licentd

1.6 Programul de studii/ Calificarea Roboticd / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Limba Engleza Il (LEO3)

2.2 Titularul activitatilor de curs Lector dr. Adrian Toader

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Lector dr. Adrian Toader

proiect

2.4 Anul de studiu 1 | 2.5Semestrul | 1 | 2.6 Tipuldeevaluare | E 2.7 Continut® DC
Rfag{m.ul .| Obligativitate® DI
disciplinei

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

3.1 Numar de ore pe sdaptamana 2 din care: 3.2 curs 1 3.3 seminar/ laborator/ 1
proiect

3.4 Total ore din planul de invatamant | 28 din care: 3.5 curs 14 3.6 seminar/ laborator/ 14
proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 9
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 4
Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 5
Tutoriat 2
Examinari 2
Alte activitati.......ccoceeeeeveeeecieee e,

3.7 Total ore de activitate a 22

studentului

3.8 Total ore pe semestru 50

3.9 Numarul de credite® 2

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum -

4.2 de competente -

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfdsurare a cursului e laptop, videoproiector, conexiune la internet

5.2 de desfdsurare a seminarului/ e laptop, videoproiector, conexiune la internet
laboratorului/ proiectului

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatdmant)

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6



10.1. Cunostinte

10.2. Aptitudini

Competente profesionale

CP.10 Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor de
comunicare si formare profesionala asistata

R.1.10.1.1. Absolventul cunoaste modul de realizare a prezentarilor si comunicarilor publice atat in limba roman3
cat si intr-o limba de circulatie internationala.

R.I.10.2.3. Absolventul sintetizeazs informatii.
R.I.10.2.4. Absolventul utilizeazi abilititi de comunicare oral3, scrisd si computerizat3 pentru a comunica si
documenta planuri, actiuni si rezultate.

10.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.10.3.1. Absolventul gestioneaza dezvoltarea profesionald si personal3.

Competente
transversale

CT.3: Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor de
comunicare si formare profesionala asistata (portaluri Internet, aplicatii software de specialitate, baze de date,
cursuri on-line etc.) atat in limba romana cat si intr-o limba de circulatie internationala

R.I. CT3.1: s identifice surse de informatii pentru formarea profesionald continua.

R.I. CT3.2: s4 utilizeze o comunicare eficienta.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei .

Dobandirea abilitdtii de a opera cu structuri gramaticale si lexicale simple si
complexe;
Utilizarea adevcata a limbajului tehnic de specialitate in mediul profesional.

imbun&tatirea competentelor de comunicare intr-o limb3 strdina prin utilizarea

corectda a aspectelor gramaticale si a limbajului tehnic, relevant pentru
domeniul de studiu, discutate in acest semestru si in anul anterior.

7.2 Obiectivele specifice .

Insusirea si utilizarea corecta a limbajului tehnic, dezvoltarea vocabularuluiin
domeniul ingineriei civile.

Dezvoltarea abilitatilor de comunicare eficienta, in public, intr-o limba de
circulatie internationala.

Crearea unui cadru de lucru propice pentru student prin invitarea acestuia la
dialog dechis, introducerea activitatilor de lucru si implementarea unor
activitati interactive cu scopul de a incuraja studentii sa comunice in limba
engleza. Se urmdreste cresterea gradului de participare activa a studentilor in
cadrul seminarelor.

8. Continuturi

8.1 Curs

Metode de predare Numar de ore Observatii

1. Introducere

dezbatere, expunere, 2h/ sdptamana

problematizare, exemplificare

2. Classification of verbs

2.1. Definitions

2.2. Stative and Action verbs

2.3. Transitive an Intransitive verbs
2.4. Modal and Auxiliary verbs

dezbatere, expunere, 2h/ saptamana

problematizare, exemplificare

3. Simple tenses
3.1. Rules of formation for regular verbs
3.2. Using time lines and concepts
3.3. The Simple Past
3.4. The Simple Present
3.5. The Simple Future

dezbatere, expunere, 2h/ sdptamana

problematizare, exemplificare

4. Continuous tenses
4.1. Rules of formation
4.2. Past Continuous
4.3. Present Continuous
4.4. Future Continuous

dezbatere, expunere, 2h/ saptamana

problematizare, exemplificare

5. Perfect tenses
5.1. Rules of formation
5.2. Past Perfect

dezbatere, expunere, 2h/ saptamana

problematizare, exemplificare
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5.3. Present Perfect
5.4. Future Perfect

6. Perfect Continuous tenses
6.1. Rules of formation
6.2. Past Perfect Continuous
6.3. Present Perfect Continuous
6.4. Future Perfect Continuous

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare

2h/ saptamana

7. Distinguishing between verb tenses

7.1. Distinguishing between past
tenses

7.2. Distinguishing between present
tenses

7.3. Distinguishing between future
tenses

7.4. Final Exam Simulation

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare

2h/ saptamana

Bibliografie

Workman, Graham. 2008. Concept Questions and Time Lines. London: Gem Publishing.
McCarthy M., O'Dell F., English Vocabulary in Use: Upper-Intermediate, 4th revision, Cambridge University Press, 2022.

8.2 Seminar/ laborator/ proiect

Metode de predare-invatare

Numar de ore

Observatii

1. Introducere

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare

2h/ sdptamana

2. Classification of verbs

2.1. Definitions

2.2. Stative and Action verbs

2.3. Transitive an Intransitive verbs
2.4. Modal and Auxiliary verbs

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare

2h/ saptamana

Accent pe aplicarea
practica a notiunilor
teoretice prin exercitii
de intelegere si
contextualizare.
Activitatile vizeaza
consolidarea
cunostintelor prin
exemple, exercitii
individuale si de grup,
precum si simulari de
situatii reale.

3. Simple tenses
3.1. Rules of formation for regular verbs
3.2. Using time lines and concepts
3.3. The Simple Past
3.4. The Simple Present
3.5. The Simple Future

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare

2h/ sdptamana

Accent pe aplicarea
practica a notiunilor
teoretice prin exercitii
de intelegere si
contextualizare.
Activitatile vizeaza
consolidarea
cunostintelor prin
exemple, exercitii
individuale si de grup,
precum si simulari de
situatii reale.

4. Continuous tenses
4.1. Rules of formation
4.2. Past Continuous
4.3. Present Continuous
4.4. Future Continuous

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare

2h/ saptamana

Accent pe aplicarea
practica a notiunilor
teoretice prin exercitii
de intelegere si
contextualizare.
Activitatile vizeaza
consolidarea
cunostintelor prin
exemple, exercitii
individuale si de grup,
precum si simulari de
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situatii reale.

5. Perfect tenses
5.1. Rules of formation
5.2. Past Perfect
5.3. Present Perfect
5.4. Future Perfect

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare

2h/ saptamana

Accent pe aplicarea
practica a notiunilor
teoretice prin exercitii
de intelegere si
contextualizare.
Activitatile vizeaza
consolidarea
cunostintelor prin
exemple, exercitii
individuale si de grup,
precum si simulari de
situatii reale.

6. Perfect Continuous tenses
6.1. Rules of formation
6.2. Past Perfect Continuous
6.3. Present Perfect Continuous
6.4. Future Perfect Continuous

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare

2h/ saptamana

Accent pe aplicarea
practica a notiunilor
teoretice prin exercitii
de intelegere si
contextualizare.
Activitatile vizeaza
consolidarea
cunostintelor prin
exemple, exercitii
individuale si de grup,
precum si simulari de
situatii reale.

7. Distinguishing between verb tenses

7.1. Distinguishing between past
tenses

7.2. Distinguishing between present

tenses

7.3. Distinguishing between future

tenses
7.4. Final Exam Simulation

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare

2h/ sdptamana

Structura seminarului
final se va adapta in
functie de nevoile

studentilor. Voi lua in
considerare problemele
intdmpinate de studenti
cu privire la materia
propusa.

Bibliografie

Workman, Graham. 2008. Concept Questions and Time Lines. London: Gem Publishing.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Materia propusa ofera cunostintele de baza, necesare pentru utilizarea corecta si adecvata a limbajului de specialitate in
domeniul Roboticii. Disciplina isi propune sa familiarizeze subiectul cu aspecte gramaticale relevante care duc la o mai
bund intelegere a limbii striine, eficientizand astfel procesul de comunicare (orald/scrisd) a studentilor. imbunétitirea
comunicarii in mediul profesional este facilitata de cunostinte dobandite in cadrul acestui curs.

10. Evaluare

Tip de activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs

Conform barem

Corectitudinea si completitudinea
cunostintelor; gradul de

asimilare al gramaticii;

criterii ce vizeaza aspectele
atitudinale: constiinciozitate.

Evaluare Semestriala |

30%

10.5 Seminar/ laborator/ proiect

Conform barem

Tnsusirea competentelor specifice
disciplinei;

Originalitatea si creativitatea;

Evaluare Semestriala Il

60%

Activitate la seminar
(evaluarea studentilor pe
parcursul activitatii

10%
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Utilizarea limbajului de specialitate.

didactice prin activitatea
de la seminar/curs)

10.6 Standard minim de performanta

e sa dovedeasca insusirea minima, dar adecvata a materiei

e raspunsurile sa nu cuprinda erori grave

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN,

- J e '-;, — ,
(« f/ \‘ -k""’ o
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Decan?”

Prof. dr. ing. Sorin Aurel MORARU,
Director de departament

Lect. dr. Adrian Toader

Toal

Titular de curs

Lect. dr. Adrian Toader

v
Toad

Titular de curs

Nota:

Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazd conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializérilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplind din domeniu)/
S (disciplind de specialitate)/ DC (disciplina complementarad) - pentru nivelul de licentd; DAP (disciplina de
aprofundare)/ DSI (disciplind de sinteza)/ DCA (disciplina de cunoastere avansata) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind optionald)/
DFac (disciplind facultativa);

%) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Tnvatamant superior Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii? Licentd

1.6 Programul de studii/ Calificarea Robotica / Inginer

2. Date despre disciplina

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

2.1 Denumirea disciplinei | Dinamica Sistemelor
2.2 Titularul activitatilor de curs Prof. dr.ing. Claudiu POZNA
2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Prof. dr.ing. Claudiu POZNA
proiect
2.4 Anul de studiu 1 2.5 Semestrul | 2 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul Continut? DS
disciplinei Obligativitate® | DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 3 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 01/0
proiect
3.4 Total ore din planul de invatdmant | 42 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/14/0
proiect
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 12
Pregatire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 10
Tutoriat 14
Examinari p
Alte activitati.....ccoeeeeeeiieeeecieee e,
3.7 Total ore de activitate a 58
studentului
3.8 Total ore pe semestru 125
3.9 Numarul de credite? 5

4.1 de curriculum

4.2 de competente e (1. Utilizarea de cunostinte de matematica, fizica, in ingineria sistemelor

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfdsurare a cursului e videoproiector
e note de curs
e bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a seminarului/ | e videoproiector
laboratorului/ proiectului e retea de calculatoare
e programe specializate

6. Competente specifice acumulate
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CP.1 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor specifice domeniului fundamental STIINTE INGINERESTI

1.1. Cunostinte

R.1.1.1.1 Absolventul identifica si descrie concepte, principii si metode de bazi din matematic3, fizicd, chimie, desen
tehnic, economie si informatica.

R.1.1.1.2 Absolventul explica si interpreteazi rezultate teoretice si experimentale din matematica, fizicd, chimie,
economie, desen tehnic si informatica.

1.2. Aptitudini

R.1.1.2.2. Absolventul rezolvé probleme de matematics, fizica si chimie cu aplicabilitate in inginerie si valideaza
solutia obtinuta.

R.1.1.2.5. Absolventul aplica criterii si metode de evaluare pentru identificarea, modelarea, experimentarea, analiza
si aprecierea calitativa si cantitativa a fenomenelor si proceselor specifice domeniului fundamental folosind inclusiv
tehnologii digitale.

R.1.1.2.6. Absolventul achizitioneaz3 si prelucreaza date, interpreteaza rezultate teoretice si experimentale.

1.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.1.3.1. Absolventul aplica valorile eticii si deontologiei profesiei de inginer.
R.I.1.3.2. Absolventul practicd rationamentul logic, evaluarea si autoevaluarea in luarea deciziilor.

CP.6 Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronica ale sistemelor robotice

6.1. Cunostinte

R.1.6.1.1. Absolventul identifica si descrie principiile de functionare si proiectare a sistemelor de reglare automats.
R.1.6.1.3. Absolventul explic3 si interpreteazd specificul proceselor robotice in vederea proiectirii sistemului de
actionare folosind sisteme de instrumentatie virtualad si mediile de programare pentru microcontrolere si automate
programabile.

6.2. Aptitudini

R.1.6.2.1. Absolventul alege si proiecteaza un sistem de reglare automata.

R.1.6.2.4. Absolventul analizeaza, modeleaz3, identifics si face sinteza subsistemelor de reglare automat prin
achizitia, prelucrarea si interpretarea datelor simulate sau obtinute din echipamentele reale prin instrumentatie
adecvata.

6.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.6.3.1. Absolventul decide cu privire |a alegerea tipului de sistem de reglare automata ce trebuie implementat in
anumite aplicatii si este responsabil de functionarea corespunzatoare a acestuia.

Competente profesionale

CT.1: Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacts a obiectivelor de realizat, a resurselor disponibile,
conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare aferente
R.T. CT1.1: s& duci la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si termenele de executie.

CT.3: Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficientd a surselor informationale si a resurselor de
comunicare si formare profesionala asistata
R.I. CT3.1: s§ identifice surse de informatii pentru formarea profesional3 continua.

Competente
transversale

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei e Asigurarea de competente teoretice si practice in modelarea cinematica si
dinamica a sistemelor mecanice formate din elemente de tipul Punct material
sau Solid fix conectate prin legaturi mecanice (cuple mecanice)

7.2 Obiectivele specifice e Studiul compunerii miscarilor
e Studiul miscarii in conditi dinamice

8. Continuturi

| 8.1 Curs Metode de predare Numar de ore Observatii
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Studii de caz:

1. Bicicleta Campul de potential 6 ore

2. Ceasul cu penduld, reprezentarea in SS 6 ore

3. Elerr:ente de me?aimcda'forblta'lal, Prelegere clasici 6 ore
r(lezo vareadec:'atu o'r vl (lerentla e explicatie

4. E emen;fe IeI |.na|:n|ca a eI ., ) problematizare 6 ore
autO\I/e '|.cu ului, raspunsul in frecventa demonstratie

5. Concluzii conversatie 4 ore

studii de caz
Bibliografie

[1] Pozna C Sisteme dinamice MatrixRom 2019

[2] Pozna C. Note de curs

[3] N. Mosu s.a.Mecanica, Ed didactica si Pedagogica Buc. 1981
[4] Deliu, Gh. Mecanica, Ed Albastra 1995
[5] Voinea R., Mecanica Solidului Ed. Academiei 1989

[6] Yang, Bingen; Abramova, Inna, Dynamic Systems, Cambridge University Press, 2022.

8.2 Seminar/ laborator/ proiect

invatare

Metode de predare-

Numar de ore

Observatii

L1: Introducere in Matlab

L2: Metoda Newton Euler, exemple modele,

simulare

L3 Metoda Lagrange Euler exemple modele,

simulare

L4: Metoda Hamilton, exemple modele, simulare

L5,6:Metoda Bond Graph, exemple modele,

simulare

L7 Recuperarea laboratoarelor

Rezolvare de aplicatii

2 ore

4 ore

2 ore

2 ore

2 ore

2 ore

Bibliografie

[1] Pozna C Sisteme dinamice MatrixRom 2019

[2] Sarian, M., sa, Probleme de Mecanica Ed. Didactica si Pedagogica Buc. 1983

[3] Yang, Bingen; Abramova, Inna, Dynamic Systems, Cambridge University Press, 2022.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, asociatilor
profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina prin problematica tratata apartine domeniului mecatronicii si pune la dispozitie cunostinte necesare modelarii si
utilizarii robotilor mobili si a manipulatoarelor
Fisa disciplinei respecta recomandarile Societatii Romane de Automatica si Informatica Tehnica — SRAIT.

10. Evaluare

Tip activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs

Claritatea, coerenta si concizia
expunerii

Gradul de acoperire a
problematicii cerute de
subiecte

Corectitudinea matematica a
relatiilor de calcul

Utilizarea corecta a algoritmilor
specifici problematicii cursului

Utilizarea corecta a termenilor

Examen Scris

—rezolvare de probleme;
biletele contin 3 subiect;
ponderea in nota finala 60%

60%
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si notiunilor specifice cursului
Capacitatea de exemplificare
10.5 Seminar/ laborator/ proiect Aplicarea metodelor specifice Evaluare pe parcurs: 40%
de rezolvare pentru problema
data
Utilizarea corecta a algoritmilor
proprii tematicii abordate
Utilizarea corecta si fluentd a
termenilor specifici
Corectitudinea calculului
analitic si numeric
Capacitatea de exemplificare
Interpretarea rezultatelor
e Participarea la examen este conditionata de: efectuarea integrala a lucrarilor de laborator;
e Media la examen se calculeaza numai in situatia in care nota obtinuta la proba teoretica si nota obtinuta la
laborator (conform baremurilor specificate), sunt de minim 5.
10.6 Standard minim de performanta
e Analiza, modelarea, identificarea proceselor, simularea si proiectarea sistemelor de conducere folosind tehnici
asistate de calculator.

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof.dr.ing. Titus BALAN Prof.dr.ing. Sorin MORARU
P, S — Director de departament
VIBEZE
o J~ » L& S o ]
A - g

Prof.dr.ing. Claudiu POZ 1%//?17\1‘*"’ Prof.dr.ing. Claudiu POZNA
Titular de curs Titular de seminar/ laborator/ proiect W
P | ' Fari

O
Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazi conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

Nota:

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplina fundamental3)/ DD (disciplind din domeniu)/
DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplind complementard) - pentru nivelul de licenta; DAP (disciplind de
aprofundare)/ DSI (disciplind de sinteza)/ DCA (disciplind de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind optionala)/
DFac (disciplina facultativa);

5) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).

6)
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licenta

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Robotica / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Programarea calculatoarelor si limbaje de programare Il

2.2 Titularul activitatilor de curs

prof. dr. ing. Dominic Mircea KRISTALY

2.3 Titularul activitatilor de laborator

sef lucr. dr. ing. Dragos BRATU

2.4 Anul de studiu 1 | 2.5Semestrul | 2 | 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul | Continut DF
disciplinel 7 o ativitate | DOB
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe sdaptamana 6 din care: 3.2 curs 3 3.3 laborator/proiect 3/0
3.4 Total ore din planul de invatamant | 84 din care: 3.5 curs 42 3.6 laborator/proiect 42/0
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 12
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 11
Pregatire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 8
Tutorat 8
Examinari 2
3.7 Total ore de activitate a 41
studentului
3.8 Total ore pe semestru 125
3.9 Numarul de credite 5
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum -
4.2 de competente -
5. Conditii (acolo unde este cazul)
5.1 de desfasurare a cursului e tablad

e videoproiector

5.2 de desfasurare a laboratorului

e retea de calculatoare
e programe specializate
e indrumar de laborator

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)
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Competente profesionale

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6

CP.1 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de
specialitate pentru rezolvarea problemelor specifice domeniului fundamental
STIINTE INGINERESTI

1.1. Cunostinte

R.1.1.1.1 Absolventul identifica si descrie concepte, principii si metode de bazi
din matematic3, fizica, chimie, desen tehnic, economie si informatica.

R.1.1.1.2 Absolventul explica si interpreteazi rezultate teoretice si experimentale
din matematica, fizica, chimie, economie, desen tehnic si informatica.

1.2. Aptitudini

R.1.1.2.5. Absolventul aplic3 criterii si metode de evaluare pentru identificarea,
modelarea, experimentarea, analiza si aprecierea calitativa si cantitativa a
fenomenelor si proceselor specifice domeniului fundamental folosind inclusiv
tehnologii digitale.

R.1.1.2.7. Absolventul concepe solutii, respectand standarde relevante, pentru
probleme de inginerie de complexitate medie care indeplinesc nevoile
specificate.

1.3. Responsabilitate si autonomie

R.1.1.3.2. Absolventul practici rationamentul logic, evaluarea si autoevaluarea in
luarea deciziilor.

R.1.1.3.4. Absolventul este angajat in invatarea pe tot parcursul vietii pentru
dobandirea si implementarea cunostintelor, dupa cum este necesar, folosind
strategii de invatare adecvate.

CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de culturd tehnicd generala si de
specialitate pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului
Mecatronica si Robotica

2.1. Cunostinte

R.1.2.1.6. Absolventul demonstreazd cunoasterea fieciruia dintre cele patru
domenii ale roboticii (inginerie mecanica; inginerie electrica si electronica;
ingineria sistemelor si controlului proceselor; informatica).

2.2. Aptitudini

R.1.2.2.4. Absolventul utilizeaz3 scheme si organigrame in elaborarea aplicatiilor
informatice dedicate, a metodelor de calcul numeric si matriceal in rezolvarea
ecuatiilor si a sistemelor de ecuatii si in analiza comparativa a solutiilor posibile.
R.1.2.2.5. Absolventul proiecteazs algoritmi de calcul asistat si procese
tehnologice specifice executiei produselor robotice.

2.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.2.3.4. Absolventul apreciazi calitatea sistemelor mecatronice si robotice in
functie de caracteristicile materialelor si componentelor utilizate.

CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizand
componente si ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD

4.1. Cunostinte

R.1.4.1.1. Absolventul descrie terminologia tehnica specifica si elementele
conceptuale de baza ale sistemelor utilizate in roboticd pentru realizarea de
sisteme de automatizare locala.

R.1.4.1.2. Absolventul explicd, interpreteazd si utilizeazd principiile de functionare
ale subsistemelor in proiectarea si implementarea schemelor bloc si de
functionare pentru sisteme de automatizare locala utilizate Tn robotica.

4.2. Aptitudini

R.1.4.2.1. Absolventul elaboreaza modelul constructiv-functional si proiecteaza
ansamblurile partiale integrate in subsisteme robotice pentru automatizari
locale.

R.1.4.2.3. Absolventul elaboreazi proiecte tehnice de executie pentru ansambluri
partiale de baza utilizate in robotica pentru automatizari locale.

4.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.4.3.1. Absolventul decide cu privire la alegerea variantelor optime de




Competente transversale

continua.

R.J. CT3.2: s3 utilizeze o comunicare eficients.

CT.1: Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacts a obiectivelor de
realizat, a resurselor disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de
lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare aferente
R.T. CT1.1: s& duci la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de
lucru si termenele de executie.

CT.3: Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor
informationale si a resurselor de comunicare si formare profesionala asistata
R.T. CT3.1: s& identifice surse de informatii pentru formarea profesionald

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei e Disciplina isi propune sa initieze studentii in programarea calculatoarelor in
limbajul Java si in programarea orientata pe obiecte.

7.2 Obiectivele specifice e Cunoasterea modului de functionarea a programelor Java in contextul
portabilitatii.

e Cunoasterea sintaxei limbajului Java.
e Asimilarea conceptelor specifice programarii orientatd pe obiecte (clase,
obiecte, mostenire, polimorfism).
e Crearea de abilitati de programare a aplicatiilor Java.
e Utilizarea corecta a termenilor specifici programarii orientate pe obiecte si ai
limbajului de programare Java.

8. Continuturi

8.1 Curs

Metode de
predare

Numar de ore

Observatii

1. Introducere in limbajul Java
a. Caracteristicile limbajului Java
b. Crearea unei aplicatii simple
c. Structura lexicala a limbajului Java
d. Tipuri de date

2. Obiecte si clase
a. Crearea claselor
b. Ciclul de viata al unui obiect

3. Organizarea fisierelor
a. Organizarea fisierelor .java si .class
b. Arhive JAR

4. Exceptii
a. Ce sunt exceptiile
b. Exceptii la executie

5. Fluxuri (Intrari/lesiri)
a. Clasificarea fluxurilor
b. Folosirea fluxurilor
c. Fluxuri pentru lucrul cu fisiere

6. Interfete.
a. Definirea si implementarea unei interfete
b. Mostenirea multipla prin intermediul interfetelor

7. Pachete
a. Crearea unui pachet
b. Importul unei clase sau interfete
c. Vizibilitatea claselor

8. Colectii
a. Implementari ale colectiilor

9. Serializarea
a. Serializarea obiectelor
b. Controlul serializarii

10. Elemente de programare functionala

prezentare
interactiva cu
videoproiector

prelegere clasica
explicatie

problematizare

Bibliografie

[1] Frasinaru, C. — Curs practic de Java, Editie electronica, 2008.
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[2] Horstmann, C.S., Cornell, G. — Core Java 2-Fundamentals, vol. 1, Ed. Sun Microsystem Press, 2001.
[3] Danciu, D., Mardale, G. — Arta programdrii in JAVA. Elemente-suport fundamentale, Editura Albastra, 2004.
[4] Eckel, B. — Thinking in Java. Fourth Edition, Prentice Hall, 2006.

8.2 Seminar/ laborator/ proiect

Metode de Numar de ore

predare-invdtare

Observatii

1. Crearea si rularea programelor Java din linie de comanda

conversatie 3 ore

2. Crearea si rularea programelor Java cu ajutorul platformei

Eclipse

exercitii 3 ore

evaluare

3. Structura unui program Java

3 ore

4. Tipuri de date primitive

3 ore

5. Citirea de la tastatura

3 ore

6. Structuri de control

3 ore

7. Tablouri

3 ore

8. Siruri de caractere

3 ore

9. Clase si programare orientata obiect

3 ore

10. Mostenirea

3 ore

11. Tratarea exceptiilor

3 ore

12. Interfete

3 ore

13. Fluxuri de intrare / iesire

3 ore

14. Interfete grafice

3 ore

Bibliografie

[1] Kristaly, D.M., Vulpe, A. — Limbajul de programare Java. indrumar de laborator, Ed. Universititii Transilvania din

Brasov, 2023.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, asociatilor
profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina, prin continutul oferit studentilor, apartine domeniului si are o abordare orientata spre practicd, pentru a crea
studentilor acele competente in programare cerute de piata muncii.

10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala
10.4 Curs Corectitudinea solutiei oferite Evaluare prin examen practic: 80%
Respectarea regulilor de editare si —rezolvare de probleme; biletele contin
fntocmire a unui program subiecte cu mai multe subpuncte.
Pentru fiecare subiect se specifica
baremul de notare, care se comunica
studentilor odata cu subiectele.
Verificare/evaluare pe parcursul Evaluare pe parcurs. 10%
semestrului
10.5 Laborator Aplicarea corecta a metodei de Evaluare pe parcurs. 10%
rezolvare pentru problema data Evaluare prin proba practica — colocviu de
Corectitudinea solutiei laborator.
Exemplificarea rularii programelor

10.6 Standard minim de performanta

e Prezenta la toate orele de laborator; recuperarea absentelor se realizeaza conform regulamentului universitatii

e Promovarea colocviului de laborator cu minim nota 5

e Crearea structurii de baza a programelor si a structurilor de date necesare (conform subiectului de examen)

Prezenta Fisa de disciplinad a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in

sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN,

P >
—rT 7D =~ ....I,/. o
5 p e
e :
Decan®”

Prof. dr. ing. Sorin-Aurel MORARU,
Director/u/I,Departamentului ATI
[ oA
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Prof. dr. ing. Dominic Mircea KRISTALY
Titular de curs

Sef lucr. dr. ing. Dragos BRATU

4P, 4 T
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/
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Tnvatamant superior Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licenta Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii? Licentd

1.6 Programul de studii/ Calificarea Roboticd / Inginer

2. Date despre disciplina

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

2.1 Denumirea disciplinei | Matematici speciale

2.2 Titularul activitatilor de curs Lect. dr. Dimitriu Maria

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Lect. dr. Dimitriu Maria

proiect

2.4 Anul de studiu 1 | 2.5Semestrul | 2 | 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul | Continut® DF
disciplinel o pligativitate” | D

3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 5 din care: 3.2 curs 3 3.3 seminar/ laborator/ 2/0/0
proiect
3.4 Total ore din planul de invatamant | 70 din care: 3.5 curs 42 3.6 seminar/ laborator/ 28
proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 10

Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 20

Tutoriat 2

Examinari 3

Alte activitati.....ccocoeevvreerveeeniieceene 0

3.7 Total ore de activitate a 55

studentului

3.8 Total ore pe semestru 125

3.9 Numarul de credite® 5

4.1 de curriculum e Algebra liniara, geometrie analitica si diferentiala
e Analizd matematica

4.2 de competente

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului e Sala de curs dotata cu cel putin doua table si videoproiector.

laboratorului/ proiectului locuri.

5.2 de desfdsurare a seminarului/ | ¢ Sald de seminar dotat3 cu cel putin dou3 table si cu capacitatea de minim 35 de

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)
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CP.1 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor specifice domeniului fundamental STIINTE INGINERESTI

1.1. Cunostinte

R.1.1.1.1 Absolventul identifica si descrie concepte, principii si metode de baza din matematics, fizica, chimie,
desen tehnic, economie si informatica.

R.1.1.1.2 Absolventul explica si interpreteaza rezultate teoretice si experimentale din matematica, fizicd, chimie,
economie, desen tehnic si informatica.

1.2. Aptitudini

R.I.1.2.1. Absolventul opereazi cu concepte, principii si metode de baz3 din matematic, fizic, chimie, desen
tehnic, economie si informatica.

R.1.1.2.2. Absolventul rezolvi probleme de matematics, fizica si chimie cu aplicabilitate in inginerie si valideaza
solutia obtinuta.

R.1.1.2.3. Absolventul efectueazi calcule ingineresti si economice de complexitate medie si le asociaza cu
reprezentari grafice letrice sau specifice proiectarii asistate de calculator.

R.1.1.2.5. Absolventul aplica criterii si metode de evaluare pentru identificarea, modelarea, experimentarea,
analiza si aprecierea calitativa si cantitativd a fenomenelor si proceselor specifice domeniului fundamental
folosind inclusiv tehnologii digitale.

R.1.1.2.6. Absolventul achizitioneaza si prelucreaza date, interpreteaza rezultate teoretice si experimentale.

1.3. Responsabilitate si autonomie

R.1.1.3.1. Absolventul aplica valorile eticii si deontologiei profesiei de inginer.

R.I.1.3.2. Absolventul practici rationamentul logic, evaluarea si autoevaluarea in luarea deciziilor.
R.1.1.3.4. Absolventul este angajat in invitarea pe tot parcursul vietii pentru dobandirea si implementarea
cunostintelor, dupa cum este necesar, folosind strategii de invatare adecvate.

CP.6 Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronica ale sistemelor robotice

6.1. Cunostinte
R.1.6.1.1. Absolventul identifica si descrie principiile de functionare si proiectare a sistemelor de reglare automats.

6.2. Aptitudini

R.1.6.2.4. Absolventul analizeazs, modeleaz3, identifica si face sinteza subsistemelor de reglare automat prin
achizitia, prelucrarea si interpretarea datelor simulate sau obtinute din echipamentele reale prin instrumentatie
adecvata.

6.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.6.3.1. Absolventul decide cu privire la alegerea tipului de sistem de reglare automata ce trebuie implementat
in anumite aplicatii si este responsabil de functionarea corespunzdtoare a acestuia.

Competente profesionale

CT.1: Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exact a obiectivelor de realizat, a resurselor disponibile,
conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare aferente
R.I. CT1.1: s& duci la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si termenele de executie.

CT.3: Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor de
comunicare si formare profesionala asistata
R.I. CT3.1: s4 identifice surse de informatii pentru formarea profesionald continu3.

Competente
transversale

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei o TIntelegerea notiunilor si rezultatelor de baza si dezvoltarea abilitatilor de
aplicare a acestora pentru a intelege modelele matematice prezente in alte
discipline ingineresti.

7.2 Obiectivele specifice e Rezolvarea ecuatiilor diferentiale liniare cu coeficienti constanti.

e Rezolvarea sistemelor de ecuatii diferentiale liniare cu coeficienti constanti.
e Dezvoltarea functiilor complexe in serie Laurent.

e Calculul integralelor cu ajutorul reziduurilor.

e Dezvoltarea functiilor periodice in serie Fourier.

e Calculul operational cu transformata Laplace.

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de ore Observatii
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Rezultate de baza si aplicatii.

Conversatiea
Problematizarea
Demonstratia
Exemplificarea

1. Ecuatii diferentiale Expunerea Sapt. 1-3
e  Ecuatii diferentiale de ordinul Conversatiea
intai. Problema Cauchy. Problematizarea
e  Ecuatii cu variabile Demonstratia
separabile. Ecuatii omogene. Exemplificarea
Ecuatii cu diferentiale totale
exacte. Factor integrant. Ecuatii
liniare. Ecuatii Bernoulli. Ecuatii
Riccati. Ecuatii Lagrange. Ecuatii
Clairaut.
e Teorema de existenta si
unicitate (Teorema Cauchy —
Lipschitz — Picard).
e  Ecuatii liniare de ordin superior
(cu coeficienti variabili si cu
coeficienti constant;i).
2. Sisteme de ecuatii diferentiale Expunerea Sapt. 4-5
e Sisteme de ecuatii liniare cu Conversatiea
coeficienti constanti Problematizarea
e Integrale prime. Sisteme Demonstratia
simetrice. Exemplificarea
e Teoria stabilitatii. Notiuni de
baza. Stabilitatea sistemelor
liniare si neliniare.
3. Ecuatii cu derivate partiale Expunerea Sapt. 6
Conversatiea
Problematizarea
Demonstratia
Exemplificarea
4. Functii complexe Expunerea Sapt. 7-9
e  Numere complexe. Planul Conversatiea
complex . Siruri de numere Problematizarea
complexe. Serii de numere Demonstratia
complexe. Exemplificarea
e Functii elementare.
Continuitatea, derivabilitatea,
conditiile Cauchy-Riemann.
e Integrala in complex. Formula
integrala Cauchy.
e  Serii Taylor si serii Laurent.
e  Reziduuri. Aplicatii.
5. Serii Fourier Expunerea Sapt. 10
Rezultate de baza privind seriile Fourier. | Conversatiea
Problematizarea
Demonstratia
Exemplificarea
6. Transformariintegrale. Expunerea Sapt. 11-13
e Transformata Fourier. Rezultate | Conversatiea
de baza si aplicatii. Problematizarea
. Demonstratia
® Transformata Laplace. Definitie Exemplificarea
si proprietati. Transformata
Laplace inversa. Aplicatii la
rezolvarea ecuatiilor
diferentiale si integrale.
7. TransformataZz Expunerea Sapt. 14

Bibliografie
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1) M. Marinescu, M. Marin, Ecuatii diferentiale, Editura Tehnica, Bucuresti, 1996

2) M. Marin, Special mathematics, Transilvania University Press, 2003

3)  H.Tudor, I. Radomir, Matematici speciale — curs practic pentru ingineri, Ed. Albastra 2007

4)  G. Procopiuc, Analiza Matematica si Ecuatii Diferentiale, lasi, 2006

5) A.l. Mitrea, Matematici Speciale: Analiza matematica in complex. Transformari integrale si discrete (curs si

culegere de probleme) , Editura Mediamira, 2015
6) A.Holhos, Curs de Matematici speciale, U.T. Press, Cluj-Napoca, 2018
7)  A. M. Haghighi, A. A. Kumar, Higher Mathematics for Science and Engineering, Springer, 2023.

8.2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de predare-invatare Numar de ore Observatii
1. Integrarea ecuatiilor diferentiale de Discutia 6 Sapt. 1-3
ordinul intai: ecuatii cu variabile Problematizarea
separabile, ecuatii omogene, ecuatii cu Sintetizarea informatiilor
diferentiale totale exacte, factor Generalizarea
integrant, ecuatii liniare, ecuatii
Bernoulli, ecuatii Riccati, ecuatii Clairaut,
ecuatii Lagrange.
Rezolvarea ecuatiilor diferentiale liniare
cu coeficienti constanti.
2. Rezolvarea sistemelor de ecuatii Discutia 6 Sapt. 4-6
diferentiale liniare cu coeficienti Problematizarea
constanti. Sisteme simetrice. Rezolvarea | Sintetizarea informatiilor
ecuatiilor cu derivate partiale de ordinul | Generalizarea
ntai liniare omogene si cvasiliniare.
3. Calcul cu numere complexe si functii Discutia 6 Sapt. 7-9
complexe: conditiile Cauchy-Riemann, Problematizarea
proprietatile functiilor olomorfe, Sintetizarea informatiilor
reprezentarea functiilor complexe prin Generalizarea
serii Taylor si Laurent, calculul integralei
in complex cu reziduuri.
4. Reprezentarea functiilor periodice Discutia 2 Sapt. 10
prin serii Fourier. Problematizarea
Sintetizarea informatiilor
Generalizarea
5. Calcul cu transformata Fourier si Discutia 6 Sapt. 11-13
rezolvarea ecuatiilor. Problematizarea
Rezolvarea ecuatiilor si sistemelor de Sintetizarea informatiilor
ecuatii diferentiale si integrale cu Generalizarea
transformata Laplace.
6. Calcul cu transformata Z si obtinerea Discutia 2 Sapt. 14
transformatei Z din transformata Problematizarea
Laplace. Sintetizarea informatiilor
Generalizarea

Bibliografie

1. G. Micula, P. Pavel, Ecuatii diferentiale si integrale prin probleme si exercitii, Editura Dacia, Cluj-Napoca, 1989

G. Morosanu, Ecuatii diferentiale. Aplicatii, Editura Academiei R. S. R., Bucuresti, 1989

I. L. Popescu & colab, Probleme de analiza complexa, Editura Tehnica, Bucuresti, 1995

G. Procopiuc, Probleme de Analiza Matematica si Ecuatii Diferentiale, lasi, 2006

A.l. Mitrea, Matematici Speciale: Analiza matematica in complex. Transformari integrale si discrete (curs si culegere

de probleme), Editura Mediamira, 2015

6. V. Balan, M. Pirvan, Matematici Avansate pentru Ingineri, Probleme date la Concursul Stiintific Studentesc “Traian
Lalescu”, Matematica 2002-2019, Editura Politehnica Press, Bucuresti, 2019

7. A. M. Haghighi, A. A. Kumar, Higher Mathematics for Science and Engineering, Springer, 2023

uhwnN

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Continutul disciplinei asigura cunoasterea notiunilor si rezultatelor fundamentale necesare pentru modelarea matematica
a unor fenomene, fiind corelat cu programe de studii similare din alte universitati din tara si din strainatate.
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10. Evaluare

Tip de activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs Participarea activa la curs - Evaluare pe parcursul 10%
prezenta si implicarea in semestrului.
discutii.
Cunoasterea si aplicarea Examen scris - evaluare 70%
corectd a rezultatelor teoretice | sumativa.
fundamentale.

10.5 Seminar/ laborator/ proiect Participarea activa la seminar - Evaluare pe parcursul
prezenta si semestrului. 20%

probleme.

participarea la rezolvarea de

10.6 Standard minim de performanta

Minim nota 5 pentru examenul scris.

Cunoasterea notiunilor si rezultatelor teoretice fundamentale si aplicarea acestora pentru:
e rezolvarea ecuatiilor diferentiale liniare cu coeficienti constanti
e rezolvarea sistemelor de ecuatii diferentiale liniare cu coeficienti constanti.

e dezvoltarea functiilor complexe in serie Laurent.

e calculul integralelor in complex cu ajutorul reziduurilor.

e dezvoltarea functiilor periodice in serie Fourier.
e calculul operational cu transformata Laplace.

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in

sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Conf. dr. ing. Titus Constantin BALAN, Prof. dr. ing. Sorin Aurel MORARU,
e T — Director de departament
AL ge— > 4
=7/ VL7 T
/ o f" 2 2 s ™ P Y
r.‘ e - gy
_’/".f' .
Decan?
Lect. dr. Maria DIMITRIU Lect. dr. Maria DIMITRIU
Titular de curs Titular de seminar/ laborator/ proiect
Nota:
1) Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu

Nomenclatorul domeniilor si al specializérilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2) Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplina din
domeniu)/ DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplina complementara) - pentru nivelul de licentad; DAP (disciplina de
aprofundare)/ DSI (disciplind de sinteza)/ DCA (disciplina de cunoastere avansata) - pentru nivelul de masterat;

4) Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplina

optionald)/ DFac (disciplina facultativa);

5) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de invatamant superior Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licenta? Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii? Licentd

1.6 Programul de studii/ Calificarea Roboticd / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei Electrotehnica

2.2 Titularul activitatilor de curs Conf. dr. ing. Luminita Barote

2.3 Titularul activitatilor de seminar Conf. dr. ing. Luminita Barote

2.4 Anul de studiu 1 | 2.5Semestrul | 2 | 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul | Continut® DF

disciplinei Obligativitate? | DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamand 5 dincare:3.2curs |3 3.3 seminar/laborator/ 2/0/0
proiect
3.4 Total ore din planul de invatamant 70 din care: 3.5curs | 42 3.6 seminar/laborator/ 28/0/0
proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 30

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 20

Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 15

Tutoriat 10

Examinari 5

Alte actiVitati (coveeeeveeeveerireesieeeeieeenene ) -

3.7 Total ore de activitate a 80

studentului

3.8 Total ore pe semestru 125

3.9 Numérul de credite® 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum e Cunoasterea notiunilor de baza de fizica, analiza matematica, algebra si trigonometrie
nivel liceu.

4.2 de competente e Utilizarea de cunostinte de matematica, fizicd, tehnica masurarii, grafica tehnica,
inginerie mecanicad, chimica, electrica si electronica specifice domeniului Mecatronica
si Robotica.

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfdasurare a cursului | e Sala de curs dotata cu videoproiector si tabla de scris

5.2 de desfasurare a e Sala de seminar dotata cu tabla de scris
seminarului/laboratorului/
proiectului

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)
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Competente profesionale

CP.1 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate
pentru rezolvarea problemelor specifice domeniului fundamental STIINTE INGINERESTI

1.1. Cunostinte

R.1.1.1.1 Absolventul identifica si descrie concepte, principii si metode de baza din
matematica, fizica, chimie, desen tehnic, economie si informatica.

R.1.1.1.2 Absolventul explica si interpreteazi rezultate teoretice si experimentale din
matematica, fizica, chimie, economie, desen tehnic si informatica.

1.2. Aptitudini

R.I.1.2.1. Absolventul opereazi cu concepte, principii si metode de baza din matematics,
fizica, chimie, desen tehnic, economie si informatica.

R.1.1.2.2. Absolventul rezolvi probleme de matematics, fizica si chimie cu aplicabilitate in
inginerie si valideaza solutia obtinuta.

R.1.1.2.5. Absolventul aplica criterii si metode de evaluare pentru identificarea,
modelarea, experimentarea, analiza si aprecierea calitativa si cantitativa a fenomenelor si
proceselor specifice domeniului fundamental folosind inclusiv tehnologii digitale.
R.I.1.2.6. Absolventul achizitioneaza si prelucreaza date, interpreteazi rezultate teoretice
si experimentale.

1.3. Responsabilitate si autonomie

R.1.1.3.1. Absolventul aplica valorile eticii si deontologiei profesiei de inginer.

R.1.1.3.2. Absolventul practica rationamentul logic, evaluarea si autoevaluarea in luarea
deciziilor.

CP.6 Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronica ale
sistemelor robotice

6.1. Cunostinte

R.1.6.1.1. Absolventul identifica si descrie principiile de functionare si proiectare a
sistemelor de reglare automata.

R.I.6.1.2. Absolventul identifica si descrie functionarea diferitelor circuite ih comanda
sistemelor robotice si principiile de functionare, domeniul de utilizare, circuitele de
interfatare si tehnici de procesare numerica fundamentala a semnalelor aferente
senzorilor.

6.2. Aptitudini

R.1.6.2.2. Absolventul alege si aplicd software specific pentru analiza circuitelor.

R.1.6.2.4. Absolventul analizeazd, modeleaz, identifica si face sinteza subsistemelor de
reglare automata prin achizitia, prelucrarea si interpretarea datelor simulate sau obtinute
din echipamentele reale prin instrumentatie adecvata.

6.3. Responsabilitate si autonomie

R.1.6.3.1. Absolventul decide cu privire la alegerea tipului de sistem de reglare automata
ce trebuie implementat in anumite aplicatii si este responsabil de functionarea
corespunzatoare a acestuia.

R.1.6.3.2. Absolventul utilizeazd cunostintele dobandite in propunerea de circuite
electronice in proiecte de sisteme robotice, atat pentru comanda/generare de semnal, cat
si pentru citire si interpretare de semnale senzoriale.

Competente transversale

CT.1: indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacta a obiectivelor de realizat, a
resurselor disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de
lucru si termenelor de realizare aferente

R.I. CT1.1: s& duca la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si
termenele de executie.

CT.2: Executarea responsabila a unor sarcini de lucru in echipa pluridisciplinara cu
asumarea de roluri pe diferite paliere ierarhice
R.I. CT2.1: s& poatd coordona echipe multidisciplinare si s isi asume diferite roluri.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al

| e Disciplina isi propune sa ii familiarizeze pe studenti cu notiuni generale teoretice si
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disciplinei

practice privind fenomenele electrostatice si electrodinamice, respectiv circuitele
electrice de curent continuu si alternativ. Implementarea de aplicatii Tn practica
inginereasca din domeniul specializarii Mecatronica si Robotica folosind fundamente

teoretice ale stiintelor ingineresti aplicate.

7.2 Obiectivele specifice a) Obiective cognitive:

aplicata.
b) Obiective psiho-motorii:

situatiilor si a problemelor.

e Studentul va fi capabil sa cunoasca si sa utilizeze limbajului de specialitate.

e Studentul va fi capabil sa defineasca competentele specifice necesare

e Studentul va fi capabil de utilizare a instrumentelor specifice de calcul pentru
proiectarea si optimizarea sistemelor pentru aplicatii de automatica si informatica

e Studentul va fi capabil sa aplice metodele si tehnicile moderne de modelare si
optimizare a sistemelor electrice

e Studentul va fi capabil sa rezolve circuite electrice de curent continuu si alternativ
utilizand diferite metode de rezolvare.
c) Obiective afectiv-emotionale:

e Studentul va fi capabil sa folosesca corect termeni specifici domeniului disciplinei;

e Studentul va fi capabil sa prezinte o conduita creativ-inovativa pentru solutionarea

8. Continuturi

8.1 Curs

Metode de predare

Numar
de ore

Observatii

1. Legile fundamentale ale campului electromagnetic
Sarcina electrica. Campul electric in vid. Intensitatea campului
electric; Formula lui Coulomb;Tensiunea electrica; Lucrul mecanic
al fortelor de natura electricd; Legea fluxului electric; Starea
electrocinetica: Curentul electric; Clasificarea materialelor;
Regimuri fundamentale ale electrocineticii; Camp magnetic;
Regimuri fundamentale ale electrodinamicii.

2. Retele de condensatoare
Condensatoare si retele de condensare. Rezolvare aplicatii.

3. Circuite in curent continuu
Circuite liniare de curent continuu; Teorema conservarii puterilor;
Teoremele rezistentelor echivalente; Metodica de rezolvare a
circuitelor liniare de c.c.: metoda Kirchhoff; metoda curentilor
ciclici, metoda petentialelor in nodurile retelei; Teorema lui
THEVENIN; Teorema lui NORTON.

4. Circuite in regim tranzitoriu
Regim tranzitoriu intr-o latura de circuit care contine o bobing;
Regim tranzitoriu fintr-o latura de circuit care contine un
condensator; Rezolvarea circuitului in regim tranzitoriu prin 3
metode: Metoda integrarii directe; Metoda transformatei Laplace;
Metoda integrarii numerice a ecuatiilor diferentiale.

5. Circuite in regim sinusoidal
Definitii. Caracteristici; Reprezentarea marimilor sinusoidale in
complex; Circuite simple in regim permanent sinusoidal: rezistiv;
inductiv; capacitiv. Forma complexa a legii lui Ohm (teorema lui
Joubert); Teoremele Iui Kirchhoff in complex; Metodica de
rezolvare a circuitelor sinusoidale de c.a.: metoda Kirchhoff;
metoda curentilor ciclici.

6. Circuite in regim nesinusoidal
Dezvoltarea in serie Fourier a unei functii nesinusoidale periodice;
Functii nesinusoidale simetrice: Simetrie para; Simetrie impara,
Simetrie pentru jumatate de perioadd; Rezolvarea retelelor in
regim nesinusoidal; Rezonanta datorata armonicilor.

7. Circuite trifazate
Sisteme de tensiuni si curenti in retele trifazate. Conexiuni in

prelegere clasica
explicatie
problematizare
demonstratie
conversatie
studii de caz
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retele trifazate; Calculul retelelor trifazate; Sistem simetric,
receptor echilibrat, conexiune stea; Sistem simetric, receptor
dezechilibrat, conexiune stea; Calculul puterilor; Receptor
echilibrat, sistem de tensiuni nesimetric; Rezolvare aplicatii.

8. Cuadripoli 3
Parametrii cuadripolilor; Parametrii fundamentali; Teorema
reciprocitatii ; Moduri de conectare ale cuadripolilor.

9. Transformator 4
Generalitati; Elemente constructive ale transformatorului;
Functionarea  transformatorului  monofazat; Determinarea
parametrilor transformatorului; Transformatorul trifazat;

Conexiunile transformatoarelor trifazate; Autotransformatorul.

10. Masini electrice 6

Elementele constructive ale masinii asincrone (MA); Producerea
campului magnetic tnvartitor; Functionarea MA ca motor; Puterile,
pierderile si randamentul motorului asincron;
Regimurile de functionare ale MA; Caracteristicile motorului
asincron; Pornirea motorului asincron trifazat; Elementele
constructive ale masinii sincrone (MS); Principiul de functionare a
MS in regim de generator; Caracteristicile generatorului sincron;
Puterile, cuplurile si randamentul generatorului sincron

Bibliografie
[1] L.E. Aciu, D. Bidian, L. Barote, Bazele Electrotehnicii: Teoria Circuitelor Electrice, Editura Universitatii Transilvania din
Brasov, ISBN 978-606-19-0028-2, 2013.
[2] L. Barote, Electrotehnica si masini electrice, Editura Universitatii Transilvania din Brasov, ISBN 978-606-19-0423-5,
2014.
[3] L.E. Aciu, Gh. Pana, L. Barote, Electrotehnica si Electronica aplicata. Partea a 2-a, Editura Universitatii Transilvania din
Brasov, ISBN 978-606-19-0658-1, 2015.
[4] L. E. Aciu, L. Barote, M. Fratu, D.S. Bidian, Electrotehnicd si Electronicd aplicatd. Partea a 3-a, Editura Universitatii
Transilvania din Brasov, ISBN 978-606-19-0833-2, 2016.
[5]. M. Antonoaie, Electrotehnica, Editura Universitatii Transilvania din Brasov, 2007.
[6] J. W. Nilsson, S.A. Susan, Electric Circuits, editia a 12-a, Pearson Education, 2022.

8.2 Seminar Metode de predare- Numar | Observatii
invatare de ore
1. Rezolvarea circuitelor de curent continuu utilizand 3 metode: 10

- Metoda teoremelor lui Kirchhoff;
- Metoda curentilor ciclici;

- Metoda potentialelor de noduri. expunere

rezolvare probleme
2. Rezolvare circuitelor de curent alternativ utilizand 2 metode: conversatie 10
- Metoda teoremelor lui Kirchhoff; studii de caz
- Metoda curentilor ciclici.
3. Rezolvarea problemelor de regim tranzitoriu utilizand 2 8
metode:

- Metoda analitica;
- Metoda operationala — Laplace.

Bibliografie
[1]. L.E. ACIU, L. Barote, D. BIDIAN, Teoria circuitelor electrice. Culegere de probleme. Volumul 1, EDITURA UNIVERSITATII
TRANSILVANIA DIN BRASOV, 2019.
[2]. L.E. ACIU, L. Barote, D. BIDIAN, Teoria circuitelor electrice. Culegere de probleme. Volumul 2, EDITURA UNIVERSITATII
TRANSILVANIA DIN BRASOV, 2020.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Cursul asigura realizarea unor competente cu caracter interdisciplinar care sunt in concordanta cu cerintele specifice
pietei muncii la nivel international din diferite domenii, cu precadere in domeniul informaticii aplicate.
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10. Evaluare

Tip de activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs

Activitate continua si participare

activa la curs
utilizarea corecta a termenilor si
notiunilor specifice cursului;
prezenta activa si interventii
argumentate;
integrarea cunostintelor teoretice
n discutii;
demonstrarea unei gandiri
reflexive asupra teoriilor discutate.

Se are in vedere evaluarea
urmatoarelor rezultate ale tnvatarii:
R.I.C.1.1.

Evaluare obligatorie pe parcurs prin
discutii si teste

10%

Examen

Proba scrisa

claritatea, coerenta si concizia
expunerii

gradul de acoperire a problematicii
cerute de subiecte
corectitudinea matematica a
relatiilor de calcul

utilizarea corecta a algoritmilor
specifici problematicii cursului
utilizarea corecta a termenilor si
notiunilor specifice cursului
capacitatea de exemplificare

Se are in vedere evaluarea
urmatoarelor rezultate ale tnvatarii:
R.I.C.1.1.

Evaluare sumativa

Evaluare prin examen scris
— evaluare de cunostinte teoretice;

Pentru fiecare subiect se specifica
baremul de notare care se
comunica studentilor inainte de
examinare.

50%

10.5 Seminar

Activitate continua si participare

obligatorie la seminar

aplicarea metodelor specifice de
rezolvare pentru problema data
utilizarea corecta a algoritmilor
proprii tematicii abordate
utilizarea corecta si fluenta a
termenilor specifici
corectitudinea calculului numeric
capacitatea de exemplificare
interpretarea rezultatelor

Se are in vedere evaluarea
urmatoarelor rezultate ale invatarii:
R.1.C.2.1.

Evaluare obligatorie pe parcurs prin
teste
—rezolvare de probleme.

40%

10.6 Standard minim de performanta

e Pentru participarea la examenul final (evaluare sumativa), studentii trebuie
obligatoriu testele din cadrul seminarului. Nota obtinuta in final, reprezinta
examinare la proba scrisa si notele obtinute in cadrul evaluarii obligatorii pe

conform procentelor de la punctele 10.4 si 10.5.

sa parcurga si sa promoveze in mod
o medie ponderata intre lucrarea de
parcurs atat la curs cat si la seminar,

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.
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Decan
Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN,

Directorul Departamentului ATI
Prof. dr. ing. Sorin-Aurel Moraru,

Titularul de curs,
Conf. dr. ing. Luminita Barote

Titularul de seminar,
Conf. dr. ing. Luminita Barote

Bary’” Ba
¥ \val
Nota:
Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazd conform cu

Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/DS (disciplind de specialitate)/
DC (disciplina complementard) pentru nivelul de licenta si masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind optionald)/

DFac (disciplina facultativa);

%) Un credit este echivalent cu 30 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Invatdmant superior

Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii®

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Robotica / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Fizica

2.2 Titularul activitatilor de curs

Conf. dr. fiz. Laura FLOROIAN

2.3 Titularul activitdtilor de laborator

Conf. dr. fiz. Laura FLOROIAN

2.4 Anuldestudiu | 1 | 2.5Semestrul | 2 | 2.6 Tipul de evaluare | E | 2.7 Regimul | Continut? DF
disciplinel =5 e ativitatey | DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 3 3.3 laborator 1
3.4 Total ore din planul de invatamant | 56 din care: 3.5 curs 42 3.6 laborator 14
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 14
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 10
Pregatire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 8
Tutoriat 6
Examinari 6
Alte activitati
3.7 Total ore de activitate a 44
studentului
3.8 Total ore pe semestru 100
3.9 Numarul de credite® 4
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum e Parcurgerea cursurilor: Analiza matematica, Algebra liniard, geometrie analitica si
diferentiala
4.2 de competente e (1. Utilizarea de cunostinte de matematica, fizica, tehnica masurarii, grafica tehnica,
inginerie mecanicd, chimica, electrica si electronica in ingineria sistemelor.

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului .

videoproiector
note de curs
bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a seminarului/ |
laboratorului/ proiectului .

indrumar de laborator
bibliografia recomandata

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)
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CP.1 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate
pentru rezolvarea problemelor specifice domeniului fundamental STIINTE INGINERESTI

1.1. Cunostinte

R.1.1.1.1 Absolventul identifica si descrie concepte, principii si metode de baza din
matematica, fizica, chimie, desen tehnic, economie si informatica.

R.1.1.1.2 Absolventul explica si interpreteazi rezultate teoretice si experimentale din
matematica, fizica, chimie, economie, desen tehnic si informatica.

1.2. Aptitudini

R.I.1.2.1. Absolventul opereazi cu concepte, principii si metode de baza din matematics,
fizica, chimie, desen tehnic, economie si informatica.

R.1.1.2.2. Absolventul rezolvi probleme de matematics, fizica si chimie cu aplicabilitate in
inginerie si valideaza solutia obtinuta.

R.1.1.2.5. Absolventul aplica criterii si metode de evaluare pentru identificarea,
modelarea, experimentarea, analiza si aprecierea calitativa si cantitativa a fenomenelor si
proceselor specifice domeniului fundamental folosind inclusiv tehnologii digitale.
R.I.1.2.6. Absolventul achizitioneaza si prelucreaza date, interpreteazi rezultate teoretice
si experimentale.

1.3. Responsabilitate si autonomie

R.1.1.3.1. Absolventul aplica valorile eticii si deontologiei profesiei de inginer.

R.1.1.3.2. Absolventul practica rationamentul logic, evaluarea si autoevaluarea in luarea
deciziilor.

CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de culturd tehnicd generala si de specialitate
pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica

2.1. Cunostinte

R.1.2.1.1. Absolventul identific3 si descrie metodele necesare efectuarii calculului de
rezistentd si deformabilitate a pieselor si structurilor de rezistenta, in regim static si
dinamic la solicitari simple si compuse.

R.1.2.1.4. Absolventul explici conceptele specifice proceselor tehnologice si rezolvarea
etapizata a problemelor ingineresti de specialitate pe baza algoritmilor de calcul

% matematic si a cunostintelor fundamentale de fizica si chimie.

S

R 2.2. Aptitudini

g R.1.2.2.1. Absolventul alege si aplicd metoda de calcul potrivitd pentru diferite tipuri de

@ solicitari mecanice.

g

L 2.3. Responsabilitate si autonomie

g R.1.2.3.1. Absolventul utilizeazd componente sau structuri astfel incat s3 reziste la

© solicitarile mecanice impuse.
o CT.1: indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacta a obiectivelor de realizat, a
E resurselor disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de
g lucru si termenelor de realizare aferente
- R.I. CT1.1: s& duci la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si

gc_{‘ % = termenele de executie.

g 2%

g g ’g CT.3: Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor

g E E informationale si a resurselor de comunicare si formare profesionala asistata

O + ©

R.I. CT3.1: s4 identifice surse de informatii pentru formarea profesionald continu3.

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei | e Disciplina isi propune sd ii familiarizeze pe studenti cu notiunile, legile si

principiile fundamentale din toate capitolele fizicii. Totodata, cursul prezinta
fundamentele fizice ce stau la baza functionarii diverselor aparate i sisteme, iar
laboratorul urmareste aplicarea notiunilor teoretice in practica prin rezolvarea
unor situatii concrete.

7.2 Obiectivele specifice

¢ Cunoasterea marimilor fizice fundamentale si derivate si capacitatea de a opera
cu cunostintele asimilate.

e Cunoasterea principalelor notiuni, legi si principii fizice, a metodelor specifice
de masurare a marimilor fizice, capacitatea de a le aplica in practica.
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e Analiza functionald a diverselor aparate si sisteme.

e Dobandirea unor abilitati aplicativ-practice in domeniul fizicii.

e Utilizarea corectd si fluenta a termenilor specifici fizicii, precum si crearea
capabilitatilor relationale necesare conlucrarii eficiente cu specialisti apartinand
unor domenii conexe.

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de ore Observatii
1) Sisteme de referinta inertiale si neinertiale prelegere clasica 1ora
a) Sisteme 1n miscare de translatie prelegere pe baza de slide
b) Sisteme in miscare de rotatie explicatie
2) Cinematica punctului material problematizare 1 ora
a) Teorema impulsului demonstratie
b) Teorema momentului cinetic conversatie
c) Energia mecanica. Teoremele energiei studii de caz
3) Oscilatii rezolvare de probleme 6 ore

a) Miscarea oscilatorie armonica ideala
b) Miscarea oscilatorie amortizata
¢) Oscilatii fortate
d) Fenomenul de rezonanta
e) Compunerea miscarilor oscilatorii
i) Compunerea miscarilor oscilatorii armonice
i) Compunerea oscilatiilor armonice paralele de
frecventa diferita
iii) Compunerea oscilatiilor perpendiculare
f) Oscilatii. Analogia mecano-electrica
4) Unde mecanice 1 ora
a) Efectul Doppler
b) Unde de soc
5) Termodinamica 4 ore
a) Sisteme termodinamice. Parametrii de stare.
Transformari termodinamice. Lucru mecanic si
caldura
b) Legile gazelor ideale
c¢) Postulatele fundamentale ale termodinamicii
d) Principiile termodinamicii
e) Modelul gazului ideal
f) Distributiile Maxwell si Boltzman
6) Electrostatica 2 ore
a) Campul electric
b) Legea lui Gauss
¢) Potentialul electric
d) Capacitatea electrica
e) Conductoare si izolatoare
7) Electrocinetica 6 ore
a) Legea lui Ohm
b) Legile lui Kirchhoff
c) Legea luiJoule
d) Gruparea rezistoarelor
e) Fenomene termice in retele de curent continuu
f) Puterea electrica si transferul maxim de putere
g) Fenomene termoelectrice
i)  Efectul Seebeck
ii) Efectul Peltier
iii) Efectul Thomson
8) Magnetostatica 2 ore
a) Campul magnetic
b) Forta Lorentz
¢) Legea lui Ampere In magnetostatica
d) Legea Biot — Savart
9) Miscarea particulelor incéarcate electric in campuri 2 ore
electrice si magnetice
a) Miscarea in camp electric omogen
b) Migcarea In cAmp magnetic
¢) Efectul Hall
10) Regimul variabil 2 ore
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a) Fenomenul de  inductie electromagnetica.
Autoinductia

b) Legea Faraday — Lenz

¢) Ecuatiile Maxwell

11) Unde electromagnetice 2 ore
12) Curentul electric in gaze si in lichide 2 ore
13) Optica geometrica 3 ore

a) Reflexia si refractia
b) Interferenta luminii
¢) Difractia luminii
d) Polarizarea luminii
14) Optica cuantica 2 ore
a) Efectul fotoelectric
b) Efectul Compton
c) Radiatia termica
i) Marimi radiante
ii) Legile radiatiei termice
15) Elemente de fizica starii solide 2 ore
a) Cristale
b) Semiconductori

¢) Dispozitive cu semiconductori

16) Tehnologii de fabricare si caracterizare a micro/nano- 2 ore
senzorilor

17) Introducere in microlitografie: teorie, materiale si 2 ore
procesarea lor

Bibliografie:

[1] Goldstein, H., Poole, Ch., Safko, J. — Classical Mechanics, Addison Wesley, 2000.

[2] Florescu, M., Armaselu, A., Dihoiu, N. — Curs de fizica moleculara si caldura, Editura Universitatii Transilvania
Brasov, 2007.

[3] Bodea, M., Cotfas, P. — Electromagnetism si electrotehnica, Ed. Universitatii Transilvania, ISBN 973-635-299-4,
Brasov, 2004.

[4] Todoran D. Optica, Ed. Risoprint, Cluj-Napoca, 2005.

[5] Galperin, Y.M. — Introduction to Modern Solid State Physics, resursa disponibila pe Internet, FYS 448 (accesare

2026).
[6] http://en.wikipedia.org/wiki/The Feynman Lectures _on Physics
8.2. Laborator Metode de predare- Numar de ore Observatii
invatare

- Instructaj, calculul erorilor, protectia muncii specifice | conversatie 2 ore
laboratorului demonstratie 2 ore

- Verificarea legilor ciocnirilor utilizdnd perna de aer si | experiment in grupuri mici | 2 ore
interfata de calculator. prezentari de referate

- Compunerea oscilatiilor armonice perpendiculare cu | evaluare 2 ore
ajutorul osciloscopului electronic.

- Verificarea experimentald a ecuatiei lui Maxwell. 2 ore

-Tehnica lipirii cu fludor si realizarea de circuite electrice 2 ore
serie, paralel sau mixte. 2 ore

- Microlitografie aplicata: nanosenzori, microelectrozi,
sisteme microfluidice

- Colocviu de laborator

Bibliografie:

[1] Goldstein, H., Poole, Ch., Safko, J. — Classical Mechanics, Addison Wesley, 2000.

[2] Florescu, M., Armaselu, A., Dihoiu, N. — Curs de fizica moleculara si caldura, Editura Universitatii Transilvania
Brasov, 2007.

[3] Bodea, M., Cotfas, P. — Electromagnetism si electrotehnica, Ed. Universitatii Transilvania, ISBN 973-635-299-4,
Brasov, 2004.

[4] Todoran D. Optica, Ed. Risoprint, Cluj-Napoca, 2005.

[5] Galperin, Y.M. — Introduction to Modern Solid State Physics, resursa disponibila pe Internet, FY'S 448.

[6] http://en.wikipedia.org/wiki/The Feynman_ Lectures_on_Physics

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

Disciplina Fizica, o disciplind fundamentala, utilizeaza intr-un mod inchegat si coerent notiunile si tehnicile de calcul
dobandite la discipline matematice anterior studiate si pune la dispozitie cunostintele necesare interpretarii fenomenelor
fizice §i rezolvarii practice a problemelor.

Pentru o mai buna adaptare la cerintele pietei muncii a continutului disciplinei au avut loc intalniri atat cu reprezentati ai
mediului industrial bragovean, cit si cu colegi din alte universitati.
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| Fisa disciplinei respectd recomandarile Societatii Romane de Automatica si Informatica Tehnicd — SRAIT.

10. Evaluare

Tip activitate

10.1 Ceriterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere din
nota finala

rezolvare pentru problema data

Utilizarea corectd a algoritmilor proprii
tematicii abordate

Utilizarea corecta si fluenta a
termenilor specifici

Corectitudinea calculului analitic i
numeric

Interpretarea rezultatelor

de laborator.

10.4 Curs Claritatea, coerenta si concizia Evaluare prin examen scris. 60%
expunerii Pentru fiecare subiect se specifica
Gradul de acoperire a problematicii baremul de notare care se comunica
cerute de subiecte studentilor odata cu subiectele.
Corectitudinea matematica a relatiilor
de calcul
Utilizarea corectd a termenilor si Evaluarea activitatii la ore pe parcurs. 20%
notiunilor specifice cursului
Capacitatea de exemplificare
10.5 Laborator Aplicarea metodelor specifice de Evaluare prin proba practica — colocviu 20%

laborator.

e Participarea la examen este conditionatd de: efectuarea integrald a lucrarilor de laborator si promovarea colocviului de

e Media la examen se calculeaza numai in situatia 1n care nota obtinuta la proba teoretica si nota obtinuta la proba
practica (conform baremurilor specificate), sunt de minim 5.

10.6 Standard minim de performanta

e Selectia si utilizarea independentd a metodelor si algoritmilor invatati pentru situatii tip cunoscute precum si finalizarea
de calcule (analitice si numerice) cu marimi fizice.

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in sedinta

de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Decan

Z /

=
.’(/“_. — P

2 Sl Ne,

\\\ 'v

Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN,

T o~

Prof. dr. ing. Sorin-Aurel Moraru,
Director Departament

Lo

Conf. dr. fiz. Laura FLOROIAN

Conf. dr. fiz. Laura FLOROIAN

Lot
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de invdtamant superior Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licent? Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii? Licentd

1.6 Programul de studii/ Calificarea Roboticd / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Grafica asistata de calculator
2.2 Titularul activitatilor de curs Sef lucr. dr. ing. Luminita POPA
2.3 Titularul activitatilor de laborator Sef lucr. dr. ing. Luminita POPA
2.4 Anul de | 2.5 2 2.6 Tipul de E 2.7 Regimul | Continut? DF
studiu Semestrul evaluare disciplinei Obligativitate® DOB
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 1 din care: 3.2 curs 1 3.3 laborator 1
3.4 Total ore din planul de invatamant 28 din care: 3.5 curs 14 3.6 laborator 14
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 22
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 24
Pregatire laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 20
Tutoriat 4
Examinari 2
3.7 Total ore de activitate a 72
studentului
3.8 Total ore pe semestru 75
3.9 Numarul de credite 3
4. Preconditii
4.1 de curriculum Parcurgerea cursului: Algebrd liniard, geometrie analiticd si diferentiald
4.2 de competente C1: Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate

pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica:
R.I.C1.1: s aplice cunostintele fundamentale din domeniul Mecatronicd si Robotic3
pentru rezolvarea problemelor tehnice.

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului * videoproiector
* note de curs
* bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a * videoproiector
laboratorului * retea de calculatoare

* programe specializate

* indrumar de laborator

* bibliografia recomandata

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)
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Competente profesionale

CP.3 Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a reprezentarilor grafice si a
documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica

3.1. Cunostinte

R.1.3.1.1. Absolventul identifica si descrie simboluri standardizate pentru scheme si diagrame structurale si de
functionare din mecanica, electrotehnica, electronica, informatica, optica, pneumatica si hidraulica.

R.1.3.1.2. Absolventul explics si interpreteaza standardele de desen tehnic si reprezentérile grafice conventionale
ingineresti in elaborarea de desene de executie, fise film tehnologice, manuale de produse si manuale de
incercari.

3.2. Aptitudini

R.1.3.2.1. Absolventul elaboreazd schemele (cinematice, pneumatice, hidraulice etc.), desenele de executie, planul
tehnologic, manualul de produs si manualul de incercari pentru subsisteme mecatronice si robotice.

R.1.3.2.2. Absolventul utilizeazd scheme, diagrame de functionare si reprezentari grafice tehnice, specifice
domeniului, in evaluarea comparativa a produselor.

R.1.3.2.3. Absolventul elaboreaza proiecte tehnice si tehnologice de executie a componentelor robotice.

R.1.3.2.4. Absolventul utilizeaza software de desen tehnic.

3.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.3.3.1. Absolventul decide modul de elaborare a documentatiei pentru un sistem robotic, inclusiv a
procedurilor de intretinere.

CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizand componente si ansambluri partiale
tipizate si netipizate precum si resurse CAD

4.1. Cunostinte
R.1.4.1.1. Absolventul descrie terminologia tehnici specifica si elementele conceptuale de baz3 ale sistemelor
utilizate Tn robotica pentru realizarea de sisteme de automatizare locala.

4.2. Aptitudini

R.1.4.2.1. Absolventul elaboreaza modelul constructiv-functional si proiecteaza ansamblurile partiale integrate in
subsisteme robotice pentru automatizari locale.

R.1.4.2.3. Absolventul elaboreazi proiecte tehnice de executie pentru ansambluri partiale de baza utilizate in
robotica pentru automatizari locale.

4.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.4.3.1. Absolventul decide cu privire la alegerea variantelor optime de componente si ansambluri pe care le va
folosi in realizarea de aplicatii de automatizare, in functie de specificul acestora.

Competente
transversale

CT.1: Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacti a obiectivelor de realizat, a resurselor disponibile,
conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare aferente
R.I. CT1.1: s& duci la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si termenele de executie.

CT.2: Executarea responsabila a unor sarcini de lucru in echipa pluridisciplinara cu asumarea de roluri pe diferite
paliere ierarhice
R.I. CT2.1: s& poatd coordona echipe multidisciplinare si s Tsi asume diferite roluri.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general
al disciplinei

Formarea deprinderilor necesare pentru elaborarea documentatiei grafice de executie cu
ajutorul calculatorului, folosind soft-uri corespunzatoare si insusirea notiunilor de baza
utilizate Tn desenul tehnic.

Formarea si dezvoltarea vederii spatiale a studentilor, a capacitatii lor de citire si interpretare
a desenelor

7.2 Obiectivele
specifice

Dobandirea de abilitati de reprezentare a unei instalatii, a unui ansamblu, repere sau proces;
Dezvoltarea capacitatii de a prelucra transpunerea unor proiecte in reprezentari grafice;
Cunoasterea principalelor comenzi de reprezentare grafica a pieselor, subansamblelor si
ansamblelor, conform regulilor desenului tehnic industrial.

Intelegerea proiectdrii asistate de calculator (CAD) in contextul unui sistem de fabricatie
integrata cu calculatorul (CIM).

Studiul si utilizarea limbajului grafic computerizat specific domeniului ingineresc, a modurilor
de reprezentare a obiectelor, a procedurilor de elaborare a documentatiei grafice in regim
asistat de calculator.

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6



o Tnsusirea elementelor de baza in reprezentarea bidimensional3 si tridimensionald a
obiectelor grafice prin tehnici interactive si generative. Dobandirea abilitatii de creare/
generare automata a documentatiei grafice pentru executie, utilizand pachete software de
profil disponibile. Dobadndirea abilitatii de creare/ generare automata a documentatiei
grafice pentru executie, utilizand pachete software de profil disponibile Dezvoltarea
abilitatilor de vizualizare a obiectelor in spatiul 2D si 3D precum si relationarea acestora in
structuri geometrice complexe; Dezvoltarea abilitatii de vizualizare a reprezentarilor grafice
utilizand un limbaj concis, metode si reguli specifice graficii ingineresti;

e Dezvoltarea aptitudinilor in utilizarea unor programe de CAD adecvate pentru rezolvarea
corecta si rapida a unor reprezentari grafice

8. Continuturi

8.1 Curs

Metode de predare

Numar de ore

Observatii

1. Notiuni si concepte de baza. Prezentarea programului
AutoCAD.

1.1. Modalitati de obtinere a schitei 2D. Editorul de
desenare.

1.2. Meniuri si structura comenzilor

1.3. Reprezentari bidimensionale: tehnici
interactive si generative, organizarea spatiului
virtual de reprezentare, obiecte grafice -
proprietati, scari de reprezentare, formate virtuale
de hartie.

2. Organizarea unei sesiuni de lucru in Auto CAD 2000.

2.1. Crearea unui nou desen si deschiderea unui
desen existent.

2.2. Stabilirea limitelor desenului.

2.3. Sistemul de coordonate.

2.4. Sistemul unitatilor de masura.

2.5. Controlul afisarii imaginii.

2.5.1. Modurile SNAP, GRID,Ortho, Polar Tracking,

Otrack

Salvarea desenelor. inchiderea sesiunii de lucru.

3. Metode de reprezentare plana.

3.1. Realizarea desenelor 2D in AutoCAD.

3.1.1. Straturi de desenare. Definirea proprietatilor unui
obiect. Modificarea proprietatilor unui obiect.

4. Realizarea desenelor prin comenzi de desenare a
obiectelor.

4.1. Prezentarea comenzilor de desenare a obiectelor.

4.2. Comenzi de editare.

4.3. Comenzi folosite pentru cotarea desenelor.

Posibilitati de adaugare de text in desen.

5. Reguli de reprezentare a vederilor,sectiuni, rupturi.

6. Concepte despre blocuri, atribute.
6.1. Editarea atributelor.
6.2 Referinte externe

7. Crearea modelelor tridimensionale: principii
geometrice si principii ingineresti de tip parametric
si bazat pe caracteristici, tehnici de schitare si
constrangere a schitelor, generarea formelor
spatiale.

7.1. Desenarea in trei dimensiuni.

7.2. Modelarea cu solizi 3D.

7.3. Modelarea obiectelor predefinite.

7.4. Obtinerea solidelor complexe. Operatii booleene.

7.5. Vizualizarea obiectelor in trei dimensiuni.

prelegere clasica prelegere
pe baza de slide
demonstratie explicatie
demonstratie conversatie
studii de caz

2 ore

2 ore

2 ore

2 ore

2 ore

2 ore

2 ore

Bibliografie

[1] Popa Luminita. - Grafica asistatd de calculator, Editura Pastel, Brasov, ISBN:97897389444977 AnAparitie:2007
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[2] Popa Luminita. — Note de curs ,Grafica asistatd de calculator,:2022-2023

[3] Badea Lepadatescu, Luminita Popa, Constantin Buzatu ,Automatizarea proceselor tehnologice industriale
Editura:MatrixRom Bucuresti isbn:978-606-25-0150-1 :2015

[4] Simion, I. - AutoCAD 2011 pentru ingineri, Editura Teora, Bucuresti, 2011, ISBN 9789732012246

[5] Alexandra Raicu - Grdfica asistatd de calculator, Curs si aplicatii, AnAparitie:2013

8.2 Laborator Metode de predare- Numar de ore | Observatii
invatare

1. AutoCAD - prezentare generala. (Lansarea in executie | conversatie demonstratie 1
a programului, prezentarea ecranului graphic AutoCAD. | experiment individual

Controlul mediului de desenare. Folosirea comenzilor experiment in grupuri mici
AutoCAD. Partea aplicativa si realizarea primului desen.) | studii aplicative
2. Crearea unui obiect 2D cu proprietati. (Stabilirea 1

culorii, tipului de linie, grosimii liniei. Modificarea
proprietatilor obiectelor. Selectarea obiectelor si
punctelor. Exercitii aplicative.)

3. Crearea obiectelor geometrice folosind modurile 1
SNAP, GRID, Ortho, Polar Tracking, Otrack (Pozitionarea
obiectelor geometrice in limitele desenului - formatul
de desen. Posibilitati de setare a unitatilor de masura.
Crearea obiectelor geometrice prin specificarea
punctelor, a distantelor si a unghiurilor raportate la
sistemul de cordonate. Exercitii aplicative.)

4. Crearea obiectelor geometrice 2D folosind comenzile 1

de desenare AutoCAD. (Exercitii aplicative.)

5. Editarea obiectelor geometrice 2D folosind comenzile 1

de editare AutoCAD. (Exercitii aplicative.)

6. Realizarea unui desen 2D si introducerea in elemente 1
de cotare. (Exercitii aplicative.)

7. Reprezentarea in sectiune a pieselor 2D. Hasurare. 1

Dispunere vederilor piesei 3D. Reprezentarea
rupturilor. (Exercitii aplicative.)

8. Determinarea proiectiilor piesei. (Exercitii aplicative.) 1
9. Introducerea textelor in desen (Exercitii aplicative.) 1
10. Crearea si utilizarea Block-urilor (Definirea 1

atributelor. Inserarea blocurilor. Editare atribute.
Exercitii aplicative.)

11. Crearea poliliniilor. inchiderea si deschiderea 1
poliliniilor. (Editarea poliliniilor. Exercitii aplicative.)
12. Desenarea in trei dimensiuni. Reprezentari 1

axonometrice. Modelarea cu solizi 3D. Realizarea
obiectelor predefinite - paralelipiped, sfera, pana,
cilindru, con, tor. Corpuri de extrudare si revolutie.
(Exercitii aplicative.)

13. Obtinerea solidelor complexe. Operatii booleene 1
(union, subtract, intersectsi interfere).

14. Transformari in solide complexe. Vizualizarea 1
obiectelor in trei dimensiuni.

Bibliografie

[1] Popa Luminita. - Grafica asistatd de calculator, Editura Pastel, Brasov, ISBN:97897389444977 AnAparitie:2007

[2] Popa Luminita. — Indrumar de laborator ,Grafica asistatd de calculator,:2022-2023

[3] Badea Lepadatescu, Luminita Popa, Constantin Buzatu ,Automatizarea proceselor tehnologice industriale
Editura:MatrixRom Bucuresti isbn:978-606-25-0150-1 :2015

[4] Simion, I. - AutoCAD 2011 pentru ingineri, Editura Teora, Bucuresti, 2011, ISBN 9789732012246

[5] Alexandra Raicu - Grdfica asistatd de calculator, Curs si aplicatii, AnAparitie:2013

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina, prin problematica tratata permite fnsusirea notiunilor de baza utilizate in desenul tehnic privind liniile, scrierea,
formatele, scarile de reprezentare, reprezentarea in proiectii ortogonale ale obiectelor, cotarea, notarea starii
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ansamblu si a reprezentarilor specifice domeniului.

suprafetelor si a preciziei dimensionale si geometrice, precum si a problematicii intocmirii desenelor de executie si de

Fisa disciplinei respecta recomandarile Societatii Romane de Automatica si Informatica Tehnica — SRAIT.

10. Evaluare
Tip de activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala
10.4 Curs Gradul de acoperire a problematicii Verificare pe parcurs - lucrare scrisa 10%
cerute de subiecte
Utilizarea corecta a termenilor si Evaluare prin:
notiunilor specifice cursului test de cunostinte teoretice; biletele 20%
contin 10 subiecte; ponderea in nota
finala
Capacitatea de exemplificare Evaluare prin proba practica:
— pe calculator;
Claritatea, coerenta si concizia Pentru fiecare subiect se
expunerii specificd baremul de notare 30%
care se comunica studentilor
odata cu subiectele.
Prezenta la curs Se constata pe parcursul semestrului 10%
10.6 Laborator Aplicarea metodelor specifice de Verificare pe parcurs 30%
rezolvare pentru problema data Evaluare prin proba practica — test de
Utilizarea corecta si fluenta a laborator (intrebari si probleme de
termenilor specifici rezolvat)

10.8 Standard minim de performanta

de laborator.

probleme specifice roboticii.

e Participarea la examen este conditionata de efectuarea integrala a lucrarilor de laborator, promovarea colocviului

e Utilizarea conceptelor si instrumentelor de proiectare asistata de calculator — CAD —pentru rezolvarea de

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in

sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. dr.ing. Titus Constantin BALAN, Prof. dr. ing. Sorin Aurel MORARU,
o - s Director de departament—
— >
TV = [
" o™ h . [
! . f
Decan¥
S.l. dr.ing. Luminita POPA, S.l. dr.ing. Luminita POPA,
Titular de curs Titular de laborator
Nota:
Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazd conform cu

Nomenclatorul domeniilor si al specializérilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplina fundamentald)/ DD (disciplind din domeniu)/

DS (disciplina de specialitate)/ DC (disciplind complementara) -

pentru nivelul de licenta; DAP (disciplind de

aprofundare)/ DSI (disciplind de sintezad)/ DCA (disciplina de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind optionald)/

DFac (disciplina facultativa);
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Tnvatamant superior

Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoa

relor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licent&?

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii?

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Roboticd / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

| Limba Englezi Il (LEO3)

2.2 Titularul activitatilor de curs

Lector dr. Adrian Toader

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/

Lector dr. Adrian Toader

proiect

2.4 Anul de studiu 1 | 2.5Semestrul | 2 | 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Continut® DC
Rfag{m.ul | Obligativitate® | DI
disciplinei

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

3.1 Numar de ore pe sdaptamana 2 din care: 3.2 curs 1 3.3 seminar/ laborator/ 1
proiect

3.4 Total ore din planul de invatamant | 28 din care: 3.5 curs 14 3.6 seminar/ laborator/ 14
proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 10

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 4

Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 4

Tutoriat 2

Examinari 2

Alte activitati.......ccoceeeeeveeeecieee e,

3.7 Total ore de activitate a 22
studentului

3.8 Total ore pe semestru 50
3.9 Numarul de credite® 2

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum -

4.2 de competente -

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului

laptop, videoproiector, conexiune la

internet

5.2 de desfasurare a seminarului/
laboratorului/ proiectului

laptop, videoproiector, conexiune la

internet

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatdmant)
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CP.10 Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor de
comunicare si formare profesionala asistata

10.1. Cunostinte
R.1.10.1.1. Absolventul cunoaste modul de realizare a prezentarilor si comunicarilor publice atat in limba roman3
cat si intr-o limba de circulatie internationala.

10.2. Aptitudini

R.I.10.2.3. Absolventul sintetizeazs informatii.

R.I.10.2.4. Absolventul utilizeazi abilititi de comunicare oral3, scrisd si computerizat3 pentru a comunica si
documenta planuri, actiuni si rezultate.

Competente profesionale

10.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.10.3.1. Absolventul gestioneaza dezvoltarea profesionald si personal3.

CT.3: Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor de
comunicare si formare profesionala asistata (portaluri Internet, aplicatii software de specialitate, baze de date,
cursuri on-line etc.) atat in limba romana cat si intr-o limba de circulatie internationala

R.I. CT3.1: s identifice surse de informatii pentru formarea profesionald continua.

R.I. CT3.2: s4 utilizeze o comunicare eficienta.

Competente
transversale

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei e Dobandirea abilitatii de a opera cu structuri gramaticale si lexicale simple si
complexe;

e Utilizarea adevcata a limbajului tehnic de specialitate in mediul profesional.

¢ Imbunititirea competentelor de comunicare intr-o limb3 strdina prin utilizarea
corectda a aspectelor gramaticale si a limbajului tehnic, relevant pentru
domeniul de studiu, discutate in acest semestru si in anul anterior.

7.2 Obiectivele specifice e Insusirea si utilizarea corecta a limbajului tehnic, dezvoltarea vocabularului in
domeniul ingineriei civile.

e Dezvoltarea abilitatilor de comunicare eficienta, in public, intr-o limba de
circulatie internationala.

e Crearea unui cadru de lucru propice pentru student prin invitarea acestuia la
dialog dechis, introducerea activitatilor de lucru si implementarea unor
activitati interactive cu scopul de a incuraja studentii sa comunice in limba
engleza. Se urmdreste cresterea gradului de participare activa a studentilor in
cadrul seminarelor.

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de ore Observatii

1. Introducere dezbatere, expunere, 2h/ sdptamana
problematizare, exemplificare

2. Computer Hardware Components and dezbatere, expunere, 2h/ saptamana

Mathematical Formulas problematizare, exemplificare

3. Computer Software Components dezbatere, expunere, 2h/ saptamana
problematizare, exemplificare

4. Types of networks and network dezbatere, expunere, 2h/ saptamana

topologies problematizare, exemplificare

5. Analog and Digital Computers dezbatere, expunere, 2h/ sdptamana
problematizare, exemplificare

6. Internet Security dezbatere, expunere, 2h/ saptamana
problematizare, exemplificare

7. Recapitulare Finala dezbatere, expunere, 2h/ saptamana
problematizare, exemplificare

Bibliografie
Yolkina, D.M. 2017. English Guide for Computer Science Students. Tusur Publishing
McCarthy M., O'Dell F., English Vocabulary in Use: Upper-Intermediate, 4th revision, Cambridge University Press, 2022.

8.2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de predare-invatare Numar de ore Observatii

dezbatere, expunere, 2h/ saptamana

1. Testing your vocabulary in the field of ; -
problematizare, exemplificare
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computer science

2. An introduction into Robotics

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare

2h/ saptamana

3. Types of networks and network
topologies

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare

2h/ saptamand

4. Interractive seminar- group
assignments

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare

2h/ saptamand

5. Internet security and types of
malware

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare

2h/ saptamana

6. The production process

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare

2h/ saptamana

7. Recapitulare Finala

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare

2h/ saptamand

Bibliografie
Workman, Graham. 2008. Concept Questions and Time Lines.

London: Gem Publishing.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Materia propusa ofera cunostintele de baza, necesare pentru utilizarea corecta si adecvata a limbajului de specialitate in
domeniul Roboticii. Disciplina isi propune sd familiarizeze subiectul cu aspecte gramaticale relevante care duc la o mai
bund intelegere a limbii striine, eficientizand astfel procesul de comunicare (orald/scrisd) a studentilor. imbunétstirea
comunicarii in mediul profesional este facilitata de cunostinte dobandite in cadrul acestui curs.

10. Evaluare

Tip de activitate 10.1 Criterii de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.2 Metode de evaluare

10.4 Curs Conform barem

cunostintelor; gradul de
asimilare al gramaticii;

Corectitudinea si completitudinea

criterii ce vizeaza aspectele
atitudinale: constiinciozitate.

Evaluare Semestriala | 30%

10.5 Seminar/ laborator/ proiect Conform barem

disciplinei;

Tnsusirea competentelor specifice

Originalitatea si creativitatea;
Utilizarea limbajului de specialitate.

Evaluare Semestriala Il 60%

Activitate la seminar 10%
(evaluarea studentilor pe
parcursul activitatii

didactice prin activitatea

de la seminar/curs)

10.6 Standard minim de performanta

e raspunsurile sd nu cuprinda erori grave

e sa dovedeasca insusirea minima, dar adecvata a materiei

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in

sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN,

-

7T VP ~—¢

(/’ o f ’\1"—?' St e, ™y
/ / .

>

Decan?”

Prof. dr. ing. Sorin Aurel MORARU,
Director de departament

Lect. dr. Adrian Toader

Toaly

Titular de curs

Lect. dr. Adrian Toader

=
Toad

Titular de curs
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Nota:

Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazi conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplind din domeniu)/
DS (disciplinda de specialitate)/ DC (disciplind complementard) - pentru nivelul de licentd; DAP (disciplina de
aprofundare)/ DSI (disciplina de sinteza)/ DCA (disciplind de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind optionald)/
DFac (disciplind facultativa);

) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Tnvatamant superior

Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licent&?

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii?

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Roboticd / Inginer

2. Date despre disciplina

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

2.1 Denumirea disciplinei | Educatie fizica si sport Il

2.2 Titularul activitatilor de curs Lect.dr. Alecu Stefan

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Lect.dr. Alecu Stefan

proiect

2.4 Anul de studiu 1 | 2.5Semestrul | 2| 2.6 Tipul de evaluare |V 2.7 Regimul | Continut® DC
disciplinei Obligativitate? DI

3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 1 din care: 3.2 3.3 seminar/ laborator/ 1
curs proiect
3.4 Total ore din planul de invatamant 14 din care: 3.5 3.6 seminar/ laborator/ 14
curs proiect

Distributia fondului de timp 11

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 4

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 3

Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 3

Tutoriat

Examinari 1

Alte activitati.....ccocoeevvreerveeeniieceene

11 11

25 25

1 1

4.1 de curriculum °

4.2 de competente .

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului

5.2 de desfasurare a seminarului/
laboratorului/ proiectului

Sald de sport, materiale didactice si alte materiale auxiliare. Respectarea
conditiilor de igiena si protectie.

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6




CP.9 Executarea responsabild a unor sarcini de lucru in echipa pluridisciplinara cu asumarea de roluri pe diferite
paliere ierarhice si aplicarea unor moduri de gandire adecvate
9.1. Cunostinte
R.1.9.1.1. Absolventul d& dovada de expertiza in anumite discipline.
5
S 9.2. Aptitudini
§ R.1.9.2.1. Absolventul aplici o gandire analitica doveditd prin elaborarea de idei folosind logica si rationamentul
g_ pentru a identifica punctele tari si punctele slabe ale solutiilor alternative, concluziilor sau abordarilor
o problemelor.
5
g 9.3. Responsabilitate si autonomie
g R.1.9.3.1. Absolventul este capabil si coopereze si s& se integreze in echipe pluridisciplinare.
© R.1.9.3.2. Absolventul interactioneazd profesional in mediile de cercetare si profesionale.
CT.1: Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacta a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare
aferente
L w R.I. CT1.1: s& duci la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si termenele de executie.
g2
g g CT.2: Executarea responsabila a unor sarcini de lucru n echipa pluridisciplinara cu asumarea de roluri pe
g g diferite paliere ierarhice
O s R.T. CT2.1: s& poatd coordona echipe multidisciplinare si sa isi asume diferite roluri.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei

mentinerea unei stari optime de sdanatate a celor care practica exercitiu
fizic in mod constient si sistematic, precum si cresterea potentialului lor de
munca si de viata;

integritate, perseverenta si autocontrol;

reduce tensiunile psihice si anxietatea datorate stresului zilnic si cel de
concurs evitand, astfel, ostilitatea si frustrarea in viata intr-o maniera
beneficiara;

contributia eficientd la dezvoltarea unor trasaturi si calitati intelectuale,
estetice, morale, civice

7.2 Obiectivele specifice

perfectionarea unor calitati si trasaturi moral-volitive si intelectuale, a
simtului estetic si responsabilitatii sociale.

demonstrarea unei reale educatii si evolutii a ambitiei, vointei si dorintei de
autodepasire in conditii specifice de competitivitate;

imbunatateste capacitatea de coordonare, creste imunitatea, sustine

buna functionare a aparatului cardio-respirator si influenteaza calitatea
somnului.

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de ore Observatii
8.2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de predare- Numar de ore Observatii
invatare

Antrenament tip HIIT - ,High Intensity Interval demonstratia si

Training” pentru tonifiere musculara explicatia 1

Antrenament tip HIIT - ,High Intensity Interval demonstratia si

Training” pentru tonifiere musculara explicatia 1

Antrenament tip HIIT - , High Intensity Interval demonstratia si

Training” pentru tonifiere musculara explicatia 1

Antrenament tip HIIT - , High Intensity Interval demonstratia si

Training” pentru tonifiere musculara explicatia 1

Antrenament tip HIIT - ,High Intensity Interval demonstratia si

Training” pentru tonifiere musculara explicatia 1

Antrenament tip HIIT - ,High Intensity Interval demonstratia si
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Training” pentru tonifiere musculara explicatia 1
Antrenament tip HIIT - , High Intensity Interval demonstratia si
Training” pentru tonifiere musculara explicatia 1
Antrenament tip HIIT - ,High Intensity Interval demonstratia si
Training” pentru tonifiere musculara explicatia 1
Antrenament tip HIIT - ,High Intensity Interval demonstratia si
Training” pentru tonifiere musculara explicatia 1
Antrenament tip HIIT - ,High Intensity Interval demonstratia si
Training” pentru tonifiere musculara explicatia 1
Antrenament tip HIIT - ,High Intensity Interval demonstratia si
Training” pentru tonifiere musculara explicatia 1
Antrenament tip HIIT - ,High Intensity Interval demonstratia si
Training” pentru tonifiere musculara explicatia 1
Antrenament tip HIIT - ,High Intensity Interval demonstratia si
Training” pentru tonifiere musculara explicatia 1
Antrenament tip HIIT - ,High Intensity Interval demonstratia si
Training” pentru tonifiere musculara explicatia 1

Bibliografie obligatorie
1. Delavier, F. (2010). Strength training anatomy, 3rd edition. Champaign: Human Kinetics.
2. Dumitru, Gh., (1997), Sdnatate prin sport pe intelesul fiecaruia, Federatia Romana Sportul pentru Toti, Bucuresti
3. Hidi, I.., (2008) Fitness bazele antrenamentului, Editura Bren, Bucuresti
4. Krautblatt, C. (2016). Fitness ABC’s. Training Manual & Fitness instructor certification course, 2nd edition.
Retrieved from http://www.ifafitness.com/downloads/fitabc.pdf
5. Kenney, W. Larry (2022), Physiology of Sport and Exercise, Human Kinetics, 2022.
Bibliografie facultativa
6. Tobias, M., Sullivan, J.P., (2002), The Complete Stretching Book, Edited by Dorling Kindersley Limited, London.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Scopul practicarii sportului si in cadrul universitatii este de a conferii studentului o dezvoltare fizica armonioasa,

o tinuta corporala corecta, aptitudini motrice dezvoltate, cunostinte asupra valorilor de utilizare a exercitiilor

fizice cu scop preventiv, corectiv si recuperator. Astfel studentul va fi capabil sa se autoorganizeze in timpul liber si mai
tarziu sportul sa faca parte din activitatile sale permanente, contribuind la mentinerea unei stari optime de sanatate

10. Evaluare
Tip de activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala
10.4 Curs Evaluare pe parcurs 30%
10.5 Seminar/ laborator/ proiect Aplicatii practice 70%

10.6 Standard minim de performanta

e Cerinte pentru promovare: studentul trebuie sa participate la 5 lucrari practice pe durata fiecarui semestru pentru
obtinerea calificativului ADMIS

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN, Director de departament
Decan Prof.dr.ing. Sorin-Aurel Moraru
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http://www.ifafitness.com/downloads/fitabc.pdf

Titular de curs Titular de seminar/ laborator/ proiect
Lect. dr. Stefan ALECU Lect. dr. Stefan ALECU

Nota:

Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazd conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplina fundamental3)/ DD (disciplind din domeniu)/
DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplina complementard) - pentru nivelul de licentd; DAP (disciplina de
aprofundare)/ DSI (disciplind de sintezad)/ DCA (disciplina de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind optionald)/
DFac (disciplina facultativa);

%) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Tnvatamant superior Universitatea Transilvania din Brasov
1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei
1.4 Domeniul de studii Mecatronica si Robotica
1.5 Ciclul de studii? Licenta
1.6 Programul de studii / Calificarea Robotica / Inginer
2. Date despre disciplina
2.1 Denumirea disciplinei | Bazele roboticii
2.2 Titularul activitatilor de curs Prof. dr. ing. Sorin Mihai Grigorescu
2.3 Titularul activitdtilor de seminar/ laborator/ DrD. ing. Gabriel Tomuta
proiect
2.4 Anul de studiu 2 | 2.5 Semestrul 3 | 2.6 Tipul de evaluare E | 2.7 Regimul | Continut? DS
disciplinei Obligativitate? DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitadtilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 1/1/0
proiect
3.4 Total ore din planul de invatamant | 70 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 14/14/
proiect 0
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 21
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 21
Pregatire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 21
Tutoriat 4
Examinari 2
Alte activitati
3.7 Total ore de activitate a 69
studentului
3.8 Total ore pe semestru 125
3.9 Numarul de credite® 5
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum Parcurgerea cursurilor: Analiza matematica, Matematici speciale, Fizica.
4.2 de competente C1: Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate
pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica;
C3:Realizarea de aplicatii de automatizare locald in mecatronica si robotica utilizand
componente si ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD;

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului videoproiector

sistem video de achizitie a informatiei vizuale
calculator personal (PC)

note de curs

bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a seminarului/
laboratorului/ proiectului

videoproiector

retea de calculatoare

sisteme video de achizitie informatie vizualg;
programe specializate

indrumar de laborator

bibliografia recomandata

retea de calculatoare.

6. Competente specifice acumulate
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Competente

profesionale

si rezultatele
fnvatarii

CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru
rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica

2.1. Cunostinte

R.I.2.1.6. Absolventul demonstreazi cunoasterea fieciruia dintre cele patru domenii ale roboticii
(inginerie mecanic3; inginerie electrica si electronica; ingineria sistemelor si controlului proceselor;
informatica).

2.2. Aptitudini

R.1.2.2.4. Absolventul utilizeazd scheme si organigrame in elaborarea aplicatiilor informatice dedicate, a
metodelor de calcul numeric si matriceal in rezolvarea ecuatiilor si a sistemelor de ecuatii si in analiza
comparativa a solutiilor posibile.

R.1.2.2.5. Absolventul proiecteaza algoritmi de calcul asistat si procese tehnologice specifice executiei
produselor robotice.

2.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.2.3.4. Absolventul apreciaza calitatea sistemelor mecatronice si robotice in functie de caracteristicile
materialelor si componentelor utilizate.

CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizand componente si ansambluri
partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD

4.1. Cunostinte

R.1.4.1.1. Absolventul descrie terminologia tehnica specificd si elementele conceptuale de bazi ale
sistemelor utilizate Tn robotica pentru realizarea de sisteme de automatizare locala.

R.1.4.1.2. Absolventul explics, interpreteaza si utilizeaza principiile de functionare ale subsistemelor in
proiectarea si implementarea schemelor bloc si de functionare pentru sisteme de automatizare locala
utilizate Tn robotica.

4.2. Aptitudini

R.1.4.2.1. Absolventul elaboreazi modelul constructiv-functional si proiecteazd ansamblurile partiale
integrate in subsisteme robotice pentru automatizari locale.

R.1.4.2.2. Absolventul utilizeazd metode de evaluare a performantelor subsistemelor robotice in
aprecierea eficientei in exploatare a acestora.

R.1.4.2.3. Absolventul elaboreaza proiecte tehnice de executie pentru ansambluri partiale de baz3
utilizate Tn robotica pentru automatizari locale.

4.3. Responsabilitate si autonomie
R.I.4.3.1. Absolventul decide cu privire la alegerea variantelor optime de componente si ansambluri pe
care le va folosi in realizarea de aplicatii de automatizare, in functie de specificul acestora.

CP.7 Proiectarea asistata, realizarea si mentenanta sistemelor robotice prin integrarea subsistemelor
componente (mecanic, electronic, optic, informatic etc.)

7.1. Cunostinte

R.1.7.1.1. Absolventul defineste adecvat conceptele fundamentale de teorie general3 a sistemelor in
sistemele particulare mecanice, electronice, optice si informatice care alcatuiesc un sistem robotic.
R.1.7.1.2. Absolventul explica si interpreteaza integrarea subsistemelor pentru a forma sisteme robotice
complexe.

R.1.7.1.3. Absolventul stie s3 integreze cele patru domenii ale roboticii pentru a proiecta un sistem
robotic.

7.2. Aptitudini
R.1.7.2.1. Absolventul proiecteazs, construieste, programeaza, calibreazd, configureaza, testeaza,
porneste, opereaza, depaneaza si repara un sistem robotic.

7.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.7.3.1. Absolventul utilizeaz3 eficient metodele moderne de evaluare, diagnosticare, masurare si
testare a subsistemelor robotice prin abordare integrata.
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Competente

transversale

si rezultatele
fnvatarii

CT.1: indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacti a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de
realizare aferente

R.I. CT1.1: s& duci la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si termenele de
executie.

CT.2: Executarea responsabila a unor sarcini de lucru in echipa pluridisciplinara cu asumarea de roluri pe
diferite paliere ierarhice
R.I. CT2.1: s& poats coordona echipe multidisciplinare si s& isi asume diferite roluri.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)
7.1 Obiectivul Disciplina isi propune sa 1i familiarizeze pe studenti cu bazele fundamentale ale roboticii. Se pune
general al accentul pe expunerea aspectelor teoretice si practice privind transformarea de coordinate, modele
disciplinei cinematice si dinamice ale robotilor, sisteme de control robotice, planificarea miscarii si reprezentarea
perceptiei.
7.2 Obiectivele ° Transformari de coordinate in 2D si 3D.
specifice ° Reprezentarea rotatiilor 3D folosind unghiuri Euler, matrici de rotatie si quaternioni.
° Analiza dinamicii sistemelor robotice utilizand integrarea Euler.
° Stabilitatea in sens Lyapunov pentru sisteme robotice.
° Modelarea dinamica a sistemelor robotice.
° Reprezentarea la stare a sistemelor robotice.
° Controlul in bucla inchisa a sistemelor robotice.
° Linear Quadratic Regulator.
° Reprezentarea perceptiei.
° Detectarea coliziunilor.
8. Continuturi
8.1 Curs Metode de predare Numar de ore Observatii
1. Introducere in robotica prelegere pe baza de slide | 2 ore
2. Transformari de coordonate explicatie 4 ore
2.1 Matrici de transformare problematizare
2.2. Reprezentarea rotatiilor 3D demonstratie
3. Sisteme dinamice in robotica conversatie 6 ore
3.1. Integrarea Euler studii de caz
3.2. Dinamica corpului rigid evaluare pe parcurs
3.3. Roboti umanoizi
4, Modelarea sistemelor robotice 6 ore
4.1. Modelarea miscarii corpului rigid
4.2. Modelarea dinamica a unei drone
5. Controlul sistemelor robotice 6 ore
5.1. Sisteme de control in bucla inchisa pentru roboti
5.2. Linear Quadratic Regulator
6. Reprezentarea perceptiei si detectarea coliziunilor 4 ore
6.1. Harti de ocupanta
6.2. Modele volumetrice
6.3. Detectarea coliziunii pentru roboti umanoizi

Bibliografie
[1] Bruno Siciliano, Introduction to Robotics, Springer, 2008.
[2] S.M. Grigorescu, B. Trasnea, T. Cocias and G. Macesanu, “A Survey of Deep Learning Techniques for

Autonomous Driving”, Journal of Field Robotics, 2019 (ISI Journal).

8.2 Laborator/Seminar Metode de Numar de ore Observatii
predare-
invatare
- Mediul de programare C++ in vederea artificiala conversatie 2 ore
- Introducere in Python demonstrati | 2 ore
- Transformari de coordinate 2D e 2 ore
- Transformari de coordinate 3D experiment 2 ore
- Rotatii 3D individual 2 ore
- Integrarea Euler 2 ore
- Miscarea dinamica a unei particule 2 ore
3
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- Modelarea unei drone

- Controlul unei drone

- Linear Quadratic Regulator

- Harti de disparitate

- Reprezentarea volumetrica

- Detectarea coliziunilor pentru corpuri rigide
- Vizualizarea reprezentarilor 3D

experiment 2 ore
in grupuri 2 ore
mici 2 ore
exercitii 2 ore
studiide caz | 2 ore
prezentadri 2 ore
de referate 2 ore
evaluare

Bibliografie

[1] Bruno Siciliano, Introduction to Robotics, Springer, 2008.
S.M. Grigorescu, B. Trasnea, T. Cocias and G. Macesanu, “A Survey of Deep Learning Techniques for
Autonomous Driving”, Journal of Field Robotics, 2019 (ISl Journal).

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, asociatilor
profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina, prin problematica tratatd, apartine domeniului mecanicii si prelucrarii semnalelor si pune la dispozitie
cunostintele necesare analizei, proiectarii si implementarii structurilor robotice.
10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs Claritatea, coerenta si concizia Evaluare prin examen scris: 60%

expunerii —rezolvare de probleme; biletele contin 3

Gradul de acoperire a problematicii subiecte; ponderea in nota finala 30%;

cerute de subiecte — test de cunostinte teoretice; biletele contin

Corectitudinea matematica a 3 subiecte; ponderea in nota finald 30%.

relatiilor de calcul

Utilizarea corect a algoritmilor Pentru fiecare subiect se specifica baremul de

specifici problematicii cursului notare care se comunica studentilor odata cu

Utilizarea corectd a termenilor si subiectele.

notiunilor specifice cursului

Capacitatea de exemplificare

Prezenta la curs Se constata pe parcursul semestrului. 10%
10.5 Aplicarea metodelor specifice de Evaluare pe parcurs. 30%
Laborator/Se rezolvare pentru problema data Evaluare prin proba practica — pe calculator;
minar Utilizarea corecta a algoritmilor biletele contin 1 subiect; ponderea in nota

proprii tematicii abordate finala 30%.

Utilizarea corecta si fluenta a

termenilor specifici

Corectitudinea calculului analitic si

numeric

Capacitatea de exemplificare

Interpretarea rezultatelor
° Participarea la examen este conditionata de: efectuarea integrala a lucrarilor de laborator si promovarea
colocviului de laborator.
° Media la examen se calculeaza numai in situatia in care nota obtinuta la proba teoretica si nota obtinuta la
proba practica (conform baremurilor specificate), precum si nota de la laborator, sunt de minim 5.
10.6 Standard minim de performanta
° Selectia si utilizarea independenta a metodelor si algoritmilor invatati pentru situatii tip cunoscute precum si
finalizarea de calcule (analitice si numerice) cu marimi fizice.

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in sedinta

de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Decan
Prof. Univ. Dr. Ing. Titus BALAN
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Director de departament
Prof. Univ. Dr. Ing. Sorin Aurel MORARU
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Titular de curs
Prof. Univ. Dr. Ing. Sorin Mihai GRIGORESCU

ve
[T ongere s
i

Titular de seminar/ laborator/ proiect
DrD. Ing. Gabriel TOMUTA

Sermile

Notd
1) Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Master/ Doctorat;
2) Regimul disciplinei (continut) - pentru nivelul de licentd se alege una din variantele: DF (disciplina fundamentala)/

DD (disciplina din domeniu)/ DS (disciplina de specialitate)/ DC (disciplina complementara);

3) Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplina

optionald)/ DFac (disciplina facultativa);

4) Un credit este echivalent cu 25 — 30 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de Licenta

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Robotica / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Electronica

2.2 Titularul activitatilor de curs

Dr. ing. Alexandru-Florian POPOV

2.3 Titularul activitatilor de laborator

Dr. ing. Alexandru-Florian POPOV

2.4 Anul de studiu 2 2.5 Semestrul | 3 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul Continut DS
disciplinei Obligativitate DI

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

3.1 Numar de ore pe saptamana 3 din care: 3.2 curs 2 3.3 laborator 1

3.4 Total ore din planul de invatamant | 42 din care: 3.5 curs 28 3.6 laborator 14

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 28

Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 20

Pregdtire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 28

Tutoriat 4

Examinari 3

Alte activitati -

83 83

125 125

5 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum e Parcurgerea cursurilor: Electrotehnicd.

4.2 de competente e (1. Utilizarea de cunostinte de matematica, fizica, tehnica masurarii, grafica tehnica,

inginerie mecanica, chimica, electrica si electronica in ingineria sistemelor.

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului e [Isala de curs; videoproiector

. note de curs
° bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a e [Isala de laborator; videoproiector; indrumar de laborator/proiectare
seminarului/ laboratorului/ e [ platforma NI-ELVIS pentru incercéri circuite electronice si instrumentatie
proiectului ° echipamente de laborator: surse, generatoare, osciloscoape, avometre

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)
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Competente profesionale

CP.1 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate
pentru rezolvarea problemelor specifice domeniului fundamental STIINTE INGINERESTI

1.1. Cunostinte

R.1.1.1.1 Absolventul identifics si descrie concepte, principii si metode de baza din
matematica, fizica, chimie, desen tehnic, economie si informatica.

R.1.1.1.2 Absolventul explica si interpreteazi rezultate teoretice si experimentale din
matematica, fizica, chimie, economie, desen tehnic si informatica.

1.2. Aptitudini

R.1.1.2.5. Absolventul aplic3 criterii si metode de evaluare pentru identificarea, modelarea,
experimentarea, analiza si aprecierea calitativa si cantitativa a fenomenelor si proceselor
specifice domeniului fundamental folosind inclusiv tehnologii digitale.

R.1.1.2.6. Absolventul achizitioneazs si prelucreaza date, interpreteaza rezultate teoretice si
experimentale.

1.3. Responsabilitate si autonomie

R.1.1.3.1. Absolventul aplica valorile eticii si deontologiei profesiei de inginer.

R.I.1.3.2. Absolventul practicd rationamentul logic, evaluarea si autoevaluarea in luarea
deciziilor.

CP.6 Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronica ale
sistemelor robotice

6.1. Cunostinte

R.1.6.1.1. Absolventul identifica si descrie principiile de functionare si proiectare a
sistemelor de reglare automata.

R.I.6.1.2. Absolventul identific si descrie functionarea diferitelor circuite ih comanda
sistemelor robotice si principiile de functionare, domeniul de utilizare, circuitele de
interfatare si tehnici de procesare numerica fundamentala a semnalelor aferente
senzorilor.

6.2. Aptitudini

R.1.6.2.2. Absolventul alege si aplicd software specific pentru analiza circuitelor.

R.1.6.2.5. Absolventul realizeazi prototipuri virtuale si reale pentru ansambluri partiale de
comanda si control a sistemelor robotice.

R.1.6.2.6. Absolventul elaboreazi proceduri de incercare a produselor, sistemelor si
componentelor electronice.

6.3. Responsabilitate si autonomie

R.1.6.3.1. Absolventul decide cu privire la alegerea tipului de sistem de reglare automata ce
trebuie implementat in anumite aplicatii si este responsabil de functionarea
corespunzdtoare a acestuia.

R.1.6.3.2. Absolventul utilizeazd cunostintele dobandite Tn propunerea de circuite
electronice in proiecte de sisteme robotice.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general

Disciplina doreste sa-i invete pe studenti analiza si proiectarea principalelor circuite

al disciplinei electronice liniare: redresor, stabilizator de tensiune, amplificator.
7.2 Obiectivele e [1Sa aplice cunostintele din electrotehnica in formele specifice circuitelor
specifice electronice;

Sa invete functionarea circuitelor principale;
Sa realizeze si sa verifice circuite electronice liniare simple;
Sa utilizeze in proiectare metode grafice.

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de ore | Observatii
1. Elemente de electrotehnica prelegere clasica 4

- marimi si elemente de circuit exercitii de analiza si

- circuite electrice simple si metode de rezolvare proiectare

-semnale 2. Analiza defectarilor.
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2. Redresoare

-redresoare monofazate ideale

-redresoare monofazate reale

-filtrul C

3. Stabilizatoare liniare de tensiune continua
-probleme generale, parametri
-stabilizatoare parametrice

-stabilizatoare cu reactie

-protectia stabilizatoarelor

4. Amplificatoare cu tranzistoare

-probleme generale

-amplificatoare de putere.

5. Amplificatorul operational (AQO)

-AO ideal

-erori statice si dinamice

-aplicatiile AO

6. Circuite integrate liniare in regim de impulsuri
-comparatoare

-timere

Bibliografie curs:

[1] Radu Campeanu, “Circuite electronice liniare”, Editura Universitatii Transilvania din Brasov, 2007.
[2] Radu Campeanu, “Electronica analogica”, Editura Universitatii Transilvania din Brasov, 2011.

[3] P. Horowitz, W. Hill, “The Art Of Electronics”. Cambridge University Press, 1989

[4] S. Franco: “Design with Operational Amplifiers and Analog Integrated Circuits”. Mc Graw Hill 2002

[5] I. Sztojanov, S. Pasca, N Tomescu, “Electronica analogica si digitald”. Editura Albastra, Cluj-Napoca, 2008

[6] T. Kuphaldt, Lessons in Electric Circuits: Digital, All About Circuits, actualizat 2022

8.2 Laborator

Observatii

1. Protectia muncii si prezentarea echipamentelor de laborator
cu exercitii de utilizare

2. Redresoare monofazate

3. Stabilizatoare

4. Amplificator cu tranzistor bipolar

5. Platforma ELVIS si introducere in Amplificatoare operationale
6. Amplificatoare cu AO

7. Prezentare referate

Metode de predare- Numar
fnvatare de ore
experiment in grupuri 2
mici fnvatare prin
descoperire prezentari 2
de referate 2

2

2

2

2

Bibliografie

[1] Radu Campeanu, “Circuite electronice liniare”, Editura Universitatii Transilvania din Brasov, 2007.
[2] Radu Campeanu, “Electronica analogica”, Editura Universitatii Transilvania din Brasov, 2011.

[3] marconi.unitbv.ro/aut/eledctronica/cel/lab(proiect)

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina pune la dispozitie cunostintele necesare analizei, proiectarii si incercarii circuitelor electronice analogice de
complexitate mica sau medie necesare in proiectele mai mici sau mai mari specifice domeniului ingineria sistemelor

10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3Pondere
din nota finala
10.4 Curs Nivelul de cunostinte teoretice Evaluare pe parcurs a cunostintelor 10%
teoretice
Examen scris:
- subiect teoretic 70%
Pentru fiecare subiect se specifica
baremul de notare care se comunica
studentilor odata cu subiectele.
10.5 Laborator Cunostinte de utilizare a aparaturii de Evaluare pe parcurs prin referate si 10%

laborator

Abilitatea de a realiza si incerca circuite
electronice

Capacitatea de evaluare a rezultatelor

discutie finala

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6




| experimentelor |

10.6 Standard minim de performanta

° Participarea la examen este conditionata de efectuarea integrala a lucrarilor de laborator si prezentarea

referatului.

Selectia si utilizarea independenta a metodelor si algoritmilor invatati pentru situatii tip cunoscute precum si
finalizarea de calcule (analitice si numerice) cu marimi fizice.

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN, Director de departament
Decan Prof. dr. ing. Sorin Aurel MORARU,
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Titular curs Titular de seminar / laborator / proiect
Dr. ing. Alexandru-Florian POPOV Dr. ing. Alexandru-Florian POPOV

A A

Nota:

Y Regimul disciplinei (continut): DF - disciplind fundamentala, DD - disciplind din domeniu, DS - disciplind de specialitate,
DC - disciplind complementara.

2 Regimul disciplinei (obligativitate): DI - disciplina obligatorie, DO - disciplind optionald, DFac - disciplina facultativa.

3) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Tnvatamant superior

Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licenta

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii?

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Roboticd / Inginer

2. Date despre disciplina

diferentialda, Matematici speciale

2.1 Denumirea disciplinei | Teoria sistemelor |
2.2 Titularul activitatilor de curs Sef de lucrari Dr. Ing. Danila Adrian
2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ - / Ing. Zaha Mihai / Ing. Zaha Mihai
proiect
2.4 Anul de studiu 2 | 2.5Semestrul | 3 | 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul | Continut® DS
disciplinei Obligativitate® | DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe sdptamana 5 din care: 3.2 curs 3 3.3 seminar/ laborator/ 0/1/1
proiect
3.4 Total ore din planul de invatdmant | 70 din care: 3.5 curs 42 3.6 seminar/ laborator/ 0/14/
proiect 14
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 10
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 15
Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 20
Tutoriat 7
Examinari 3
Alte activitati 0
3.7 Total ore de activitate a 55
studentului
3.8 Total ore pe semestru 125
3.9 Numérul de credite® 5
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum e Parcurgerea disciplinelor: Analiza matematica, Algebra liniard, geom. analitica si

note de curs
bibliografia recomandata

4.2 de competente e (C1: Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de
specialitate pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica
si Robotica:

5. Conditii (acolo unde este cazul)
5.1 de desfasurare a cursului e videoproiector

5.2 de desfasurare a seminarului/ | e
laboratorului/ proiectului °

retea de calculatoare

programe specializate

standuri si dispozitive de laborator

indrumar de laborator/indrumar de proiectare
bibliografia recomandata

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)
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CP.6 Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronica ale sistemelor robotice

6.1. Cunostinte

R.1.6.1.1. Absolventul identific3 si descrie principiile de functionare si proiectare a sistemelor de reglare
automata.

R.1.6.1.3. Absolventul explics si interpreteaza specificul proceselor robotice in vederea proiectarii sistemului de
actionare folosind sisteme de instrumentatie virtuala si mediile de programare pentru microcontrolere si
automate programabile.

6.2. Aptitudini

R.I.6.2.1. Absolventul alege si proiecteazd un sistem de reglare automata.

R.I.6.2.4. Absolventul analizeazd, modeleazd, identifica si face sinteza subsistemelor de reglare automata prin
achizitia, prelucrarea si interpretarea datelor simulate sau obtinute din echipamentele reale prin instrumentatie
adecvata.

6.3. Responsabilitate si autonomie
R.I.6.3.1. Absolventul decide cu privire la alegerea tipului de sistem de reglare automata ce trebuie implementat
in anumite aplicatii si este responsabil de functionarea corespunzdtoare a acestuia.

CP.7 Proiectarea asistata, realizarea si mentenanta sistemelor robotice prin integrarea subsistemelor
componente

7.1. Cunostinte

R.1.7.1.1. Absolventul defineste adecvat conceptele fundamentale de teorie general3 a sistemelor in sistemele
particulare mecanice, electronice, optice si informatice care alcatuiesc un sistem robotic.

R.I.7.1.2. Absolventul explic3 si interpreteazd integrarea subsistemelor pentru a forma sisteme robotice

% complexe.
S
R 7.2. Aptitudini
g R.1.7.2.3. Absolventul utilizeaz& proiectarea asistata de calculator pentru modelarea sistemelor, prototipare
o virtuala si reald, simulare si evaluare a performantelor, optimizare la nivel de subsisteme si de sistem.
g
3 7.3. Responsabilitate si autonomie
g R.1.7.3.1. Absolventul utilizeazd eficient metodele moderne de evaluare, diagnosticare, mésurare si testare a
© subsistemelor robotice prin abordare integrata.
CT.1: indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacta a obiectivelor de realizat, a resurselor disponibile,
conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare aferente
@ o | RI.CT1.1: s3 ducd la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si termenele de executie.
g9
L g CT.3: Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor de
g § comunicare si formare profesionala asistata
O s

R.I. CT3.1: s4 identifice surse de informatii pentru formarea profesionald continu3.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei e Descrierea metodelor de reprezentare intrare-iesire si intrare-stare-iesire

folosind elementele fundamentale ale teoriei matematice a sistemelor
dinamice liniare si ale teoriei sistemelor automate; aplicarea metodelor de
analiza specifice sistemelor de reglare automata, continue in scopul alegerii
adecvate a componentelor acestora; aprecierea calitatii, avantajelor si
dezavantajelor diverselor metode de reglare automata

7.2 Obiectivele specifice e Analiza regimului dinamic al sistemelor pe baza modelelor dinamice ale

acestora atat in domeniul timpului cat si in domeniul complex.

e Cunoasterea proprietatilor regimului dinamic ale elementelor fundamentale de
sistem precum si a functiilor de transfer ale acestora.

e Dezvoltarea capacitatii de analiza a sistemelor pe baza modelelor dinamice
precum si prin identificarea modelelor elementelor fundamentale de sistem
din compunerea acestora.

e Analiza stabilitatii sistemelor si implementarea criteriilor de stabilitate pentru
cazul sistemelor liniare continue invariante in timp cu parametri concentrati.

e Utilizarea corecta si fluenta a termenilor specifici Teoriei sistemelor de tip
continuu precum si relationarea disciplinei cu domenii specifice Mecatronicii si
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Roboticii.

8. Continuturi

8.1 Curs

Metode de predare

Numar de ore

Observatii

1. Introducere in Teoria sistemelor

1.1. Transformarea Laplace. Exemple de
functii original si transformatele Laplace
ale acestora.

1.2. Teoremele transformarii Laplace:
teorema deplasarii, teoremele derivarii
si integrarii In domeniul timpului,
teoremele valorii initiale si valorii finale
1.3. Transformarea Laplace inversa.

1.4. Metode de calcul ale transformatei
Laplace inverse.

1.5. Rezumatul formulelor de calcul ale
transformarii Laplace

1.6. Functia de transfer.

1.7. Diagramele bloc. algebra
diagramelor bloc.

1.8. Implementarea software a regulilor
algebrei diagramelor bloc

prelegere,

expunere,

conversatie,

explicatie,

studiu de caz

exemplificare: cu ajutorul
materialelor didactice in format
video, a modelelor
experimentale si mediilor
software

chestionar on-line de verificare
a cunostintelor

6 ore

2. Analiza raspusului tranzitoriu si erorii prelegere, 6 ore
stationare in domeniul timpului expunere,

2.1. Definitii. Functia pondere a unui conversatie,

sistem. explicatie,

2.2. Raspunsul indicial al sistemelor cu studiu de caz

intarziere de ordinul unu. exemplificare: cu ajutorul

2.3. Raspunsul indicial al sistemelor cu materialelor didactice in format
intarziere de ordinul doi. video, a modelelor

2.4. Specificatii de performanta in experimentale si mediilor
domeniul timpului. software

2.5. Specificatiile de performantd in chestionar on-line de verificare
domeniul timpului ale sistemelor de a cunostintelor

ordinul unu.

2.6. Specificatiile de performantd in

domeniul timpului ale sistemelor de

ordinul doi.

2.7. Analiza erorii stationare sistemelor

de reglare automata de tip continuu:

clasificarea sistemelor de reglare

automata; defintiile constantelor erorii

stationare; estimarea erorii stationare

pe baza functiei de treansfer in bucla

deschisa.

3. Analiza in domeniul frecventelor a prelegere, 6 ore
sistemelor dinamice de tip continuu expunere,

3.1. Functia de frecventa. conversatie,

3.2. Diagramele Bode: definire si explicatie,

reprezentarea diagramelor Bode ale
factorilor fundamentali.

3.3. Procedura generala pentru
reprezentarea diagramelor Bode.
3.4. Determinarea constantelor erorii

stationare cu ajutorul diagramelor Bode.

Analiza stabilitatii sistemelor cu ajutorul
diagramelor Bode.

3.5. Specificatii de performanta in
domeniul frecventelor.

3.6. Diagramele polare: diagramele
polare ale factorilor fundamentali de

studiu de caz

exemplificare: cu ajutorul
materialelor didactice in format
video, a modelelor
experimentale si mediilor
software

chestionar on-line de verificare
a cunostintelor
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ordinele unu si doi.

4. Analiza stabilitatii sistemelor dinamice | prelegere, 6 ore
liniare de tip continuu cu ajutorul expunere,
functiei de transfer si a functiei de conversatie,
frecventa explicatie,
4.1. Analiza stabilitatii sistemelor studiu de caz
dinamice cu criteriul de stabilitate exemplificare: cu ajutorul
Routh. Exemple de aplicare a criteriului materialelor didactice in format
Routh. video, a modelelor
4.2. Analiza sistemelor de reglare experimentale si mediilor
automata cu criteriul de stabilitate software
Nyquist. chestionar on-line de verificare
4.3. Exemple de analiza a stabilitatii a cunostintelor
sistemelor cu ajutorul criteriului de
stabilitate Nyquist
5. Analiza sistemelor continue in prelegere, 4 ore
domeniul complex cu metoda locului expunere,
radacinilor. conversatie,
5.1. Conditiile modulului si explicatie,
argumentului.. studiu de caz
5.2. Reguli generale de trasare a locului exemplificare: cu ajutorul
radacinilor. materialelor didactice in format
5.3. Implementarea software a metodei | video, a modelelor
locului radacinilor. experimentale si mediilor
5.4. Exemple. software
chestionar on-line de verificare
a cunostintelor
6. Reprezentarea sistemelor liniare de prelegere, 8 ore
tip continuu Tn spatiul starilor expunere,
6.1. Transformarea in spatiul starilor a conversatie,
unui sistem reprezentat printr-o ecuatie | explicatie,
diferentiala de ordin n. studiu de caz
6.2. Procedura matriceald de rezolvare a | exemplificare: cu ajutorul
unui sistem de n ecuatii diferentiale de materialelor didactice in format
ordin unu. video, a modelelor
6.3. Valori si vectori proprii. experimentale si mediilor
6.4. Controlabilitatea unei reprezentari software
n spatiul starilor. chestionar on-line de verificare
6.5. Observabilitatea unei reprezentari a cunostintelor
n spatiul starilor.
7. Elemente de sinteza a sistemelor de prelegere, 6 ore
reglare automata expunere,
7.1. Comparatie intre specificatiile de conversatie,
performanta in domeniul timpului si explicatie,

domeniul frecventei.

7.2. Regulatoare cu avans de faza.

7.3. Regulatoare cu intarziere de faza.
7.4. Regulatoare cu avans si intarziere de
faza.

7.5. Efectul regulatoarelor asupra
regimului dinamic al sistemelor.
Regulatoare PID.

7.6. Metoda de acordare Ziegler-Nichols.

studiu de caz

exemplificare: cu ajutorul
materialelor didactice in format
video, a modelelor
experimentale si mediilor
software

chestionar on-line de verificare
a cunostintelor

Bibliografie

1. Comnac, V. Teoria sistemelor Editura Lux Libris, Brasov, 2006. (Biblioteca UTBv, Cota 111.19367);
2. Franklin, G. F., Powell, J. D., Emami-Naeini, A Feedback Control of Dynamic Systems. Addison-Wesley Publishing

Company, Reading, Massachusetts, 1994. (Biblioteca UTBv, Cota 111.19952);

3. Ogata, K. Modern Control Engineering. 4th ed. Prentice Hall, Englewood Cliffs, N. J., 1990. (Format electronic)
4. K. J. Astrom, R. M. Murray, Feedback Systems: An Introduction for Scientists and Engineers

5. K. Ogata, Modern Control Engineering: Fifth Edition, 2021

8.2 Laborator

Metode de predare-invatare

Numar de ore | Observatii
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Laboratorul 1. Introducere in Matlab. expunere; 2 ore

Calcul cu matrici. Manipularea lucru individual sau in grup;

matricilor. Analiza matriceala. exercitii de laborator pe baza

Reprezentari grafice. materialului;

Laboratorul 2. Ecuatii diferentiale. expunere; 2 ore

Transformata Laplace. Functii de lucru individual sau in grup;

transfer. Scheme pentru modelarea exercitii de laborator pe baza

sistemelor continue materialului;

Laboratorul 3. Analiza si simularea in expunere; 2 ore

timp a sistemelor liniare continue. lucru individual sau in grup;

Modele matematice ale proceselor exercitii de laborator pe baza

hidraulice si electrice. materialului;

Laboratorul 4. Introducere in Simulink, expunere; 2 ore

Simcape. Definirea sistemelor in lucru individual sau in grup;

Simulink si Simscape. Analiza sistemelor | exercitii de laborator pe baza

folosind Simulink. materialului;

Laboratorul 5. Reducerea ordinului expunere; 2 ore

sistemului si determinarea erorilor lucru individual sau in grup;

stationare. Analiza sistemelor reduse exercitii de laborator pe baza
materialului;

Laboratorul 6. Determinarea expunere; 2 ore

experimental a caracteristicilor Bode ale | lucru individual sau in grup;

unui circuit electric RLC serie cu metoda | exercitii de laborator pe baza

simpla a analizei in frecventa. materialului;

Laboratorul 7. Sisteme de reglare expunere; 2 ore

automata ale proceselor termice.
Controlul temperaturii intr-o incinta.

lucru individual sau in grup;
exercitii de laborator pe baza
materialului;

Bibliografie

Teoria sistemelor 1. Indrumar de laborator.

Manalul de utilizare Matlab
Manualul de utilizare Simulink
Manualul de utilizare Simscape

indrumar de laborator (in format electronic, platforma de eLearning).

8.2 Proiect

Metode de predare-invatare

Numar de ore

Observatii

1. Prezentarea temelor de proiectare si a
etapelor breviarului de calcul.
Prezentarea interfetei de programare
Notebook

Expunere.
Prezentare referat.
Chestionar on-line.

2 ore

2. Calculul functiei de transfer a Expunere. 2 ore
instalatiei fixate cu aplicatiei Python Prezentare referat.

CalculFdt. Chestionar on-line.

3. Estimarea raspunsului indicial al Expunere. 2 ore
instalatiei fixate si a criteriilor de Prezentare referat.

performanta cu aplicatia Python Chestionar on-line.

Raspunsindicial.

4. Calculul si reprezentarea diagramelor | Expunere. 2 ore
Bode ale functiei de frecventa ale Prezentare referat.

instalatiei fixate cu aplicatia Python cu Chestionar on-line.

ajutorul aplicatiei Python

DiagrameBode.

5. Proiectarea parametrilor unui Expunere. 2 ore
regulator lead-lag pentru optimizarea Prezentare referat.

raspunsului instalatiei fixate pe baza Chestionar on-line.

specificatiilor de calitate in domeniul

frecventelor cu aplicatia Python

ProiectareSRA

6. Analiza stabilitatii sistemului de Expunere. 2 ore

reglare automata proiectat cu aplicatia
Python AnalizaStabilitate

Prezentare referat.
Chestionar on-line.
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7. Comparatie intre criteriile de

performanta ale instalatiei fixate si ale

sistemului de reglare automata

optimizat in etapele precedente

Expunere.
Prezentare referat.
Chestionar on-line.

2 ore

Bibliografie

Teoria sistemelor I. Breviar de calcule de proiectare (in format electronic, platforma de eLearning).
R. Bucher, Python for control purposes, Scuola della Svizzera Italiana, Dipartamento Tecnologie Innovative, 6928 Manno,
2019, available at: https: robertobucher.dti.supsi.ch/wp-content/uploads/2017/03/BookPythonForControl.pdf

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

La elaborarea continutului cursului s-a tinut cont de asteptarile reprezentantilor angajatorilor reprezentativi din zona
metropolitana Brasov exprimate in cadrul intalnirilor informale avute cu acestia precum si cu ocazia activitatilor
comune — contracte de colaborare, activitati de practica a studentilor etc.

10. Evaluare

Tip de activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs

Corectitudinea matematica a
relatiilor de calcul.

Etapa 1 —chestionar cu
probleme pe platforma de
elLearning

50%

Corectitudinea, claritatea, Etapa 2 — examen oral 30%
coerenta si concizia expunerii;
Utilizarea corectd a termenilor
si notiunilor specifice
domeniului

10.5 Laborator Aplicarea metodelor specifice Verificare periodica: chestionar | 10%
de rezolvare pentru metoda pe platforma de elLearning
data.
Capacitatea de exemplificare si | Verificare la final: Protofoliul
interpretare a rezultatelor lucrarilor de laborator

10.6 Proiect Aplicarea metodelor specifice Verificare periodica: chestionar | 10%

de rezolvare pentru metoda
data; Capacitatea de
exemplificare si interpretare a
rezultatelor

pe platforma de elLearning
Verificare la final: Raport de
proiectare

10.6 Standard minim de performanta

e Participarea la examen este conditionata de indeplinirea urmatoarelor criterii de performanta: media notelor la
chestionarele online la activitatea de laborator — minim nota 5, media notelor la chestionarele online la activitatea de
proiect — minim nota 5, nota la evaluarea portofoliului lucrarilor de laborator — minim 5, nota la evaluarea raportului de

proiectare — minim 5.

e Nota minima pentru promovarea Etapei 1 a examenului este 5. Promovarea Etapei 1 a examenului este obligatorie.

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. Dr. Titus Constantin BALAN,
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Decan#”

Prof. Univ. Dr. Ing. Sorin Aurel MORARU,

Director de departament

Sef. Lucr. Univ. Dr. Ing. Adrian DANILA,

Titular de curs

Ing. Mihai ZAHA,

Titular &€ laborator/ proiect
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Nota:

Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazi conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplind din domeniu)/
DS (disciplinda de specialitate)/ DC (disciplind complementard) - pentru nivelul de licentd; DAP (disciplina de
aprofundare)/ DSI (disciplina de sinteza)/ DCA (disciplind de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind optionald)/
DFac (disciplind facultativa);

) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Tnvatamant superior

Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de Licenta

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Robotica / Inginer

2. Date despre disciplind

2.1 Denumirea disciplinei

Metode numerice

2.2 Titularul activitatilor de curs

Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU

2.3 Titularul activitatilor de seminar/
laborator/proiect

Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU

2.4 Anul de studiu 2 | 2.5Semestrul | 3 | 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul Continut DF
disciplinei Obligativitate DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)

3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care:3.2 curs | 2 3.3 seminar/laborator/ 0/2/0
proiect

3.4 Total ore din planul de invdtamant 56 din care:3.5curs | 28 3.6 seminar/laborator/ 0/28/0
proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 17

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 12

Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 12

Tutoriat

Examinari 3

Alte activitati

3.7 Total ore de activitate a studentului | 44
3.8 Total ore pe semestru 100
3.9 Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Parcurgerea cursurilor: Analiza matematica, Algebra liniara, geometrie analitica si
diferentiala, Programarea calculatoarelor si limbaje de programare I si ll, Logica
computationala, Fizica

4.2 de competente

C1. Utilizarea de cunostinte de matematica, fizica, tehnica masurarii, grafica tehnica,
inginerie mecanica, chimica, electrica si electronica in ingineria sistemelor

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului

videoproiector

note de curs

bibliografia recomandata
retea de calculatoare

5.2 de desfasurare a
seminarului/laboratorului/
proiectului

videoproiector

retea de calculatoare
programe specializate
indrumar de laborator
bibliografia recomandata

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)
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CP.1 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor specifice domeniului fundamental STIINTE INGINERESTI
1.1. Cunostinte
R..1.1.1 Absolventul identifics si descrie concepte, principii si metode de bazi din matematic3, fizicd, chimie,
desen tehnic, economie si informatica.
R.I.1.1.2 Absolventul explicd si interpreteaza rezultate teoretice si experimentale din matematic, fizic3,
chimie, economie, desen tehnic si informatica.
1.2. Aptitudini
R.1.1.2.2. Absolventul rezolvé probleme de matematics, fizica si chimie cu aplicabilitate in inginerie si valideaza
solutia obtinuta.
R.I.1.2.3. Absolventul efectueazi calcule ingineresti si economice de complexitate medie si le asociaza cu
reprezentari grafice letrice sau specifice proiectarii asistate de calculator.
" R.1.1.2.5. Absolventul aplica criterii si metode de evaluare pentru identificarea, modelarea, experimentarea,
‘_C" analiza si aprecierea calitativa si cantitativa a fenomenelor si proceselor specifice domeniului fundamental
% foAIosind inclusiv tehnologii digitale.
“é R.1.1.2.6. Absolventul achizitioneaza si prelucreaza date, interpreteaza rezultate teoretice si experimentale.
o
‘2‘ 1.3. Responsabilitate si autonomie
% R.1.1.3.2. Absolventul practici rationamentul logic, evaluarea si autoevaluarea in luarea deciziilor.
E R.1.1.3.4. Absolventul este angajat in invatarea pe tot parcursul vietii pentru dobandirea si implementarea
8 cunostintelor, dupa cum este necesar, folosind strategii de invatare adecvate.
CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica
2.2. Aptitudini
R.1.2.2.4. Absolventul utilizeazd scheme si organigrame in elaborarea aplicatiilor informatice dedicate, a
metodelor de calcul numeric si matriceal in rezolvarea ecuatiilor si a sistemelor de ecuatii si in analiza
comparativa a solutiilor posibile.
R.1.2.2.5. Absolventul proiecteaz3 algoritmi de calcul asistat si procese tehnologice specifice executiei
produselor robotice.
2.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.2.3.4. Absolventul apreciaz calitatea sistemelor mecatronice si robotice in functie de caracteristicile
materialelor si componentelor utilizate.
CT.1: Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exactd a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare
o o aferente
%" f_és R.T. CT1.1: s& duci la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si termenele de executie.
g 2
g é CT.3: Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor de
O s comunicare si formare profesionala asistata
R.T. CT3.1: s& identifice surse de informatii pentru formarea profesionald continua.
R.T. CT3.2: s§ utilizeze o comunicare eficienta.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al
disciplinei

Disciplina isi propune sa furnizeze studentilor cunostintele de baza privind algoritmi
utilizati pentru obtinerea solutiilor pe cale numerica.

7.2 Obiectivele specifice

Expunerea metodelor numerice privind:

- utilizarea calculului matriceal si a erorilor de calcul

- rezolvarea sistemelor de ecuatii liniare si neliniare;

- interpolarea si extrapolarea numerica;

- integrarea si derivarea numerica;

- valori proprii si vectori proprii;

- rezolvarea numerica a ecuatiilor diferentiale cu si fara derivate partiale.

8. Continuturi
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8.1 Curs Metode de predare Numar | Observatii
de ore
Introducere prelegere clasica 4
Calcul matriceal si erori de calcul explicatie 2
Sisteme de ecuatii liniare problematizare 2
Metode numerice pentru rezolvarea ecuatiilor neliniare demonstratie 2
Interpolarea functiilor conversatie 2
Metode pentru derivarea numerica studii de caz 2
Metode pentru integrarea numerica 2
Vectori si valori proprii 2
Rezolvarea numerica a ecuatiilor diferentiale cu derivate partiale 4
Rezolvarea numerica a ecuatiilor diferentiale fara derivate partiale 6

Bibliografie:

[1] S. Chapra, Applied Numerical Methods with MATLAB for Engineers and Scientists ISE, McGraw Hill Education, 2022
[2] Rk lyengar, Numerical Methods : For Scientific and Engineering Computation, New Age International, 2024
[3] C. Popirlan, Calcul numeric: algoritmi fundamentali, Editura Universitaria, 2021

8.2 Seminar Metode de predare- Numar | Observatii
invatare de ore

8.3 Laborator Metode de predare- Numar | Observatii
invatare de ore

Introducere in Scilab conversatie 4

Elemente de calcul matricial demonstratie 2

Sisteme de ecuatii liniare experiment individual 2

Ecuatii neliniare experiment in grupuri mici | 4

Interpolarea functiilor exercitii 4

Derivarea numericé studii de caz 2

Integrarea numerica prezentari de referate 4

Vectori si valori proprii evaluare 2

Ecuatii si sisteme de ecuatii diferentiale 4

8.4 Proiect Metode de predare- Numar | Observatii
invatare de ore

Bibliografie:

[1] S. Chapra, Applied Numerical Methods with MATLAB for Engineers and Scientists ISE, McGraw Hill Education, 2022
[2] Rk lyengar, Numerical Methods : For Scientific and Engineering Computation, New Age International, 2024

[3] C. Popirlan, Calcul numeric: algoritmi fundamentali, Editura Universitaria, 2021
[4] SCILAB help, http://www.scilab.org/support/documentation/tutorials

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

numerica.

Cursul ofera cunostintele necesare privind algoritmi utilizati pentru obtinerea solutiilor problemelor tehnice pe cale

10. Evaluare

Tip de activitate 10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs Claritatea, coerenta si concizia

expunerii

Gradul de acoperire a problematicii
cerute de subiecte

Corectitudinea matematica a relatiilor
de calcul

Evaluare prin examen pe calculator

utilizandu-se platforma de
elearning a universitatii

Pentru fiecare subiect se specifica

baremul de notare care se

comunica studentilor odata cu

subiectele.

50%
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Utilizarea corecta a algoritmilor
specifici problematicii cursului

Evaluare continua pe parcursul 20%
semestrului prin teme legate de

Utilizarea corecta a termenilor si
notiunilor specifice cursului

aspectele discutate

Capacitatea de exemplificare

10.5 Laborator

Aplicarea metodelor specifice de
rezolvare pentru problema data

Evaluare prin proba practica — 30%
colocviu de laborator

Utilizarea corecta si fluenta a
termenilor specifici

Corectitudinea calculului analitic si
numeric

10.7 Standard minim de performanta

Media la examen se calculeaza numai in situatia in care nota obtinuta la subiectul de teorie (conform baremului specificat)
precum si nota de la laborator sunt minim 5.

Prezenta Fisa de disciplind a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in sedinta
de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN,

Decan . ~\__,, —
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Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU

Titular de curs

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6

Prof. dr. ing. Sorin-Aurel Moraru,
Director departament

Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU
Titular de seminar/ laborator/ proiect/




1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior Universitatea Transilvania din Brasov
1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei
1.4 Domeniul de studii de licenta Mecatronica si Robotica
1.5 Ciclul de studii Licenta
1.6 Programul de studii / Calificarea Roboticd / Inginer
2. Date despre disciplina
2.1 Denumirea disciplinei Programare Java
2.2 Titularul activitatilor de curs Prof. dr. ing. Sorin-Aurel MORARU
2.3 Titularul activitatilor de laborator si proiect Asist. Ing. Alexandra Bratu / Prof. dr. ing. Sorin-Aurel MORARU
2.4 Anul de studiu 2 | 2.5 Semestrul 3 | 2.6 Tipul de evaluare E | 2.7 Regimul | Continut! DS
disciplinei Obligativitate? DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 5 din care: 3.2 curs 2 3.3 laborator / proiect 2/1
3.4 Total ore din planul de invatamant 70 din care: 3.5 curs 28 3.6 laborator / proiect 28/14
Distributia fondului de timp 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 seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 20
Tutorat 2
Examinari 3
Alte activitati.......ccceeeecveeeeciee e, -
30 30
100 100
4 4
4. Preconditii
4.1 de curriculum e Programarea calculatoarelor si limbaje de programare | si Il
4.2 de competente e (2. Operarea cu concepte fundamentale din stiinta calculatoarelor si tehnologia informatiei.

C2.1. Descrierea functionarii si a structurii sistemelor de calcul, retelelor de comunicatii si
aplicatiilor acestora in ingineria sistemelor folosind cunostinte referitoare la limbaje, medii si
tehnologii de programare, ingineria programarii si instrumente specifice (algoritmi, scheme,
modele, protocoale etc.).

C2.2. Utilizarea argumentata a conceptelor din informatica si tehnologia calculatoarelor
in rezolvarea de probleme bine definite din ingineria sistemelor si in aplicatii ce impun
utilizarea de hardware si software in sisteme industriale sau in sisteme informatice

5. Conditii
5.1 de desfasurare a cursului e Cursul se va desfasura intr-o sald de curs dotata cu: videoproiector, computer, ecran.
5.2 de desfasurare a e Laboratoarele se vor desfasura interactiv
laboratorului si proiectului e Dotiéri: videoproiector, retea de calculatoare, programe specializate, indrumar de
laborator, bibliografia recomandata

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)
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CP.1 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor specifice domeniului fundamental STIINTE INGINERESTI

1.1. Cunostinte
R.1.1.1.1 Absolventul identifics si descrie concepte, principii si metode de bazi din matematic3, fizics,
chimie, desen tehnic, economie si informatica.

1.2. Aptitudini

R.1.1.2.5. Absolventul aplic3 criterii si metode de evaluare pentru identificarea, modelarea,
experimentarea, analiza si aprecierea calitativa si cantitativa a fenomenelor si proceselor specifice
domeniului fundamental folosind inclusiv tehnologii digitale.

R..1.2.7. Absolventul concepe solutii, respectand standarde relevante, pentru probleme de inginerie de
complexitate medie care indeplinesc nevoile specificate.

1.3. Responsabilitate si autonomie

R..1.3.2. Absolventul practici rationamentul logic, evaluarea si autoevaluarea in luarea deciziilor.
R.I.1.3.4. Absolventul este angajat in invitarea pe tot parcursul vietii pentru dobandirea si implementarea
cunostintelor, dupd cum este necesar, folosind strategii de invatare adecvate.

CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica

2.1. Cunostinte
R.1.2.1.6. Absolventul demonstreaza cunoasterea fieciruia dintre cele patru domenii ale roboticii (inginerie
mecanicd; inginerie electrica si electronica; ingineria sistemelor si controlului proceselor; informatica).

2.2. Aptitudini

R.1.2.2.4. Absolventul utilizeazd scheme si organigrame in elaborarea aplicatiilor informatice dedicate, a
metodelor de calcul numeric si matriceal in rezolvarea ecuatiilor si a sistemelor de ecuatii si in analiza
comparativa a solutiilor posibile.

R.1.2.2.5. Absolventul proiecteazi algoritmi de calcul asistat si procese tehnologice specifice executiei
produselor robotice.

2.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.2.3.4. Absolventul apreciaza calitatea sistemelor mecatronice si robotice in functie de caracteristicile
materialelor si componentelor utilizate.

CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizind componente si ansambluri partiale
tipizate si netipizate precum si resurse CAD

4.1. Cunostinte

R.1.4.1.1. Absolventul descrie terminologia tehnica specifica si elementele conceptuale de bazi ale
sistemelor utilizate Tn robotica pentru realizarea de sisteme de automatizare locala.

R.1.4.1.2. Absolventul explicd, interpreteaza si utilizeaza principiile de functionare ale subsistemelor in
proiectarea si implementarea schemelor bloc si de functionare pentru sisteme de automatizare locala
utilizate Tn robotica.

4.2. Aptitudini

R.1.4.2.1. Absolventul elaboreazd modelul constructiv-functional si proiecteazd ansamblurile partiale
integrate in subsisteme robotice pentru automatizari locale.

R.1.4.2.3. Absolventul elaboreaza proiecte tehnice de executie pentru ansambluri partiale de baza utilizate
n robotica pentru automatizari locale.

4.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.4.3.1. Absolventul decide cu privire |a alegerea variantelor optime de componente si ansambluri pe care
le va folosi in realizarea de aplicatii de automatizare, in functie de specificul acestora.

Competente profesionale
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realizare aferente

executie.

Competente transversale

CT.1: Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exact3 a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de

R.T. CT1.1: s& duci la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si termenele de

CT.3: Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor
de comunicare si formare profesionala asistata

R.I. CT3.1: s identifice surse de informatii pentru formarea profesionald continua.

R.T. CT3.2: s& utilizeze o comunicare eficienta.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

limbajelor de programare.

7.1 Obiectivul e Disciplina Isi propune sa asigure studentilor cunostinte aprofundate privind proiectarea si
general al disciplinei utilizarea structurilor de date si algorimilor, Tn contextul anumitor tehnici de programare.
7.2 Obiectivele e Cunoasterea modalitatilor de rezolvare a problemelor cu care utilizatorul are de-a face si a
specifice unor metode generale de rezolvare, aplicabile unor categorii largi de probleme.

e Cunoasterea unei metode sistematice de trecere de la problema la program. Se vor utiliza
implementari in limbajele studiate la disciplinele PCLP | (C++) si Il (Java).
e Dobandirea unor abilitati aplicativ-practice in domeniul programarii calculatoarelor si

8. Continuturi

10.1. Tratarea imaginilor "spatiu-obiect".
10.2. Algoritmi "spatiu-imagine".
10.3. Buffer de adancime.

8.1 Curs Metode de predare Numar Observatii
de ore
1. Tipuri de date. Prelegere pe baza de slide; 2
1.1. Tipuri de date definite de utilizator. Explicatie;
2. Liste. Problematizare; 2
2.1. Reprezentarea secventiala. Demonstratie;
2.2. Liste inlantuite. Conversatie;
3. Arbori. Studii de caz 2
3.1. Parcurgerea arborilor.
3.2. Implementarea arborilor binari.
4. Grafuri. 2
4.1. Moduri de reprezentare in memorie.
4.2. Parcurgerea grafurilor.
5. Euristica Greedy. Backtracking. 4
6. Algoritmi de cdutare. 4
7. Algoritmi de sortare. 2
8. Algoritmi pentru minimizare cai. Dijkstra, Kruskal, Floyd, 4
Prim.
9. Componentele biconexe. 2
10. Algoritmi pentru simulare 3D. 4

Bibliografie
(Biblioteca UniTBv — acces liber la raft)
(Biblioteca UniTBv — acces liber la raft)
(Biblioteca UniTBv — acces liber la raft)

(Biblioteca UniTBv — acces liber la raft)

[3] Cristea, V., s.a., Tehnici de programare, Editura Teora, Bucuresti, 1993.

(Biblioteca UniTBv — depozit)

[4] Andonie, R., Algoritmi si calculabilitate, Reprografia Universitatii Transilvania din Brasov, 1994.
[5] Andonie, R., Garbacea, I.: Algoritmi fundamentali - O perspectivd C++, Ed. Libris, Cluj-Napoca, 1995.
(Biblioteca UniTBv — acces liber la raft; https://www.worldcat.org/oclc/895576107 )

[6] Knuth, D.E., Tratat de programarea calculatoarelor. Algoritmi fundamentali, Editura Tehnica, Bucuresti, 1974.

[7] Knuth, D.E., Tratat de programarea calculatoarelor. Sortare si cautare, Editura Tehnica, Bucuresti, 1976.

[1] Moraru, S., Structuri de date, algoritmi si tehnici de programare, Reprografia Univ. Transilvania din Brasov, 1999.

[2] Gellert, A., Analiza si proiectarea algoritmilor : o abordare pragmatica prin aplicatii Java, Editura Techno Media, 2019.
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[8] Liang, Y. Daniel, Introduction to Java Programming and Data Structures, editia a 13-a, Pearson Education, 2023.

8.2 Laborator Metode de predare- Numar Observatii
invatare de ore

1. Stream-uri. Conversatie, demonstratie 4

2. Liste. Experiment individual, 4

3. Arbori. experiment fn grupuri mici 4

4. Backtracking. Exercitii, studii de caz 4

5. Algoritmi de ciutare. Evaluare 4

6. Bubble-sort, quick-sort. Dijkstra, Kruskal, Floyd, Prim. 4

7. Evaluarea cunostintelor — colocviu de laborator. 4

8.3 Proiect Metode de predare- Nr. ore Observatii
invatare

e Tematica de proiect: cuprinde: Greedy, Backtracking, conversatie 14

Algoritmi de cautare, Algoritmi de sortare, Algoritmi pentru
minimizare cai. Dijkstra, Kruskal, Floyd, Prim,
Componentele biconexe, Algoritmi pentru simulare 3D.
Etapele proiectului:

- distribuirea temelor

- documentare

- stabilirea solutiei tehnice

lectura independenta
munca individuala sau in
grup, consultatii individuale
sau de grup

redactare

prezentare, evaluare

- proiectare

- verificarea prin simulare a solutiei tehnice
- implementarea solutiei tehnice

- redactarea finald a proiectului

- sustinerea proiectului

Bibliografie:

[1] Moraru, S., Structuri de date, algoritmi si tehnici de programare, Reprografia Univ. Transilvania din Brasov, 1999.
[2] Cristea, V., s.a., Tehnici de programare, Editura Teora, Bucuresti, 1993.
[3] Andonie, R., Algoritmi si calculabilitate, Reprografia Universitdtii Transilvania din Brasov, 1994.
[4] Andonie, R., Garbacea, I.: Algoritmi fundamentali - O perspectiva C++, Ed. Libris, Cluj-Napoca, 1995.
[5] Knuth, D.E., Tratat de programarea calculatoarelor. Algoritmi fundamentali, Editura Tehnica, Bucuresti, 1974.
[6] Knuth, D.E., Tratat de programarea calculatoarelor. Sortare si cautare, Editura Tehnica, Bucuresti, 1976.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor

profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina apartine domeniului Mecatronicd si Roboticd si prin tematica si cerintele verificabile contribuie la buna
pregatire a studentilor din punctul de vedere al cerintelor pe piata muncii, a asteptarilor angajatorilor, evaluatorilor si
asociatiilor profesioanale.

10. Evaluare

Tip de activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de
evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

problema dat3;
e Utilizarea corecta a algoritmilor proprii tematicii
abordate;
e Utilizarea corecta si fluenta a termenilor specifici;
e Interpretarea rezultatelor.
e Capacitatea de exemplificare
e Interpretarea rezultatelor

scris — rezolvare de
probleme.
Evaluare pe parcurs

10.4 Curs e Claritatea, coerenta si concizia expunerii Evaluare prin examen 50%
e Gradul de acoperire a problematicii cerute de subiecte scris — test traditional
o Utilizarea corecta a algoritmilor specifici problematicii de cunostinte
e Utilizarea corectd a termenilor si notiunilor specifice teoretice.
e Capacitatea de exemplificare
e Prezenta la curs
10.5 Laborator e Aplicarea metodelor specifice de rezolvare pentru Evaluare prin examen 20%
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10.6 Proiect °

Aplicarea metodelor specifice de rezolvare pentru
problema data

Utilizarea corecta a algoritmilor proprii tematicii
abordate

Utilizarea corecta si fluentd a termenilor specifici
Corectitudinea calculului analitic si numeric
Capacitatea de exemplificare

Interpretarea rezultatelor

Evaluare pe parcurs.
Evaluare prin examen
oral:

— prezentarea si

sustinerea proiectului.

30%

e Participarea la examen este conditionata de: efectuarea integrald a lucrarilor de laborator, promovarea colocviului de
laborator, precum si prezentarea si evaluarea proiectului in ultima saptamana a semestrului.
e Media la examen se calculeaza numai in situatia Tn care nota obtinuta la proba teoretica si nota obtinuta la proba
practica (conform baremurilor specificate) sunt de minim 5.

10.8 Standard minim de performanta

e Solutionarea la termen, in activitati individuale si activitati desfasurate in grup, in conditii de asistenta calificata, a
problemelor care necesitd aplicarea de principii si reguli respectand normele deontologiei profesionale.

Prezenta Fisa de disciplind a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in sedinta
de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. Dr. ing. Titus Balan,
Decanul Facultatii IESC

P, T -~
v } 7> _._l/_ e
/ -
(/ o / » Gl S Y
e I .

Prof. dr. ing. Sorin-Aurel Moraru,
Directorul Departamentului ATI
oA

Prof. dr. ing. Sorin-Aurel Moraru,

Titular de curs —
e

G

Asist, ing. Alexandra Bratu
Titular de laborator

e
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Tnvatamant superior

Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licent&?

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii?

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Roboticd / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Stiinta si

ingineria materialelor

2.2 Titularul activitatilor de curs

Conf.dr.ing. OLAH Arthur

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ S.l.dr.ing. MOLDOVAN Edit Roxana

proiect

2.4 Anul de studiu Il 2.5 Semestrul | | 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul | Continut® DS

disciplinei Obligativitate® | DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)

3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/0
proiect

3.4 Total ore din planul de invatdmant | 42 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/28/0
proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 20

Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 18

Tutoriat 8

Examinari 3

Alte activitati.....ccocoeevvreerveeeniieceene

3.7 Total ore de activitate a 69
studentului
3.8 Total ore pe semestru 100
3.9 Numérul de credite® 4
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum e Nu este cazul
4.2 de competente e Nu este cazul
5. Conditii (acolo unde este cazul)
5.1 de desfasurare a cursului e Sala de curs cu tabl3, videoproiector si ecran
5.2 de desfasurare a seminarului/ | e Sal3 de laborator cu tabl3
laboratorului/ proiectului e Microscop optic si biologic, probe metalografice, esantioane, cuptor de tratament

termic, echipamente ptr. incercari mecanice, durimetre, control nedistructiv,
turnare, deformare plastica, sudare, prelucrari prin aschiere, consumabile teste

Tndrumar de laborator

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)
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CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica

2.1. Cunostinte

R.1.2.1.2. Absolventul identifica si descrie structura si proprietatile celor mai utilizate categorii de materiale (aliaje
feroase, aliaje neferoase, polimeri, materiale compozite, materiale ceramice).

R.1.2.1.5. Absolventul defineste cerinte tehnice.

2.2. Aptitudini
R.1.2.2.2. Absolventul alege corect materialul in functie de aplicatie.

2.3. Responsabilitate si autonomie

R.1.2.3.2. Absolventul decide cu privire la alegerea tipului de material din care sunt realizate diferite repere si este
responsabil de asigurarea proprietatilor necesare acestuia.

R.1.2.3.4. Absolventul apreciaza calitatea sistemelor mecatronice si robotice in functie de caracteristicile
materialelor si componentelor utilizate.

CP.5 Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor si componentelor sistemelor robotice
5.1. Cunostinte

R.1.5.1.1. Absolventul defineste principiile si metodele de functionare, proiectare asistats si simulare pentru
subsisteme si componente robotice.

() ~ . ey s . . . . . . . e . .
© R.1.5.1.2. Absolventul identifica si descrie sistemele si subsistemele robotice, principiile si metodele de proiectare
c
o a acestora.
(%]
[
G
s 5.2. Aptitudini
@ R.1.5.2.4. Absolventul analizeazi datele testelor.
C -~ v . ~ . . .
g R.1.5.2.7. Absolventul elaboreaza proceduri de incercare a produselor, sistemelor si componentelor robotice.
[O]
Q.
g 5.3. Responsabilitate si autonomie
© R.1.5.3.1. Absolventul efectueaza controlul calitatii.
CT.1: Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacta a obiectivelor de realizat, a resurselor disponibile,
conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare aferente
@ o | RI.CT1.1: s3 ducs la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si termenele de executie.
cC @©
L
e g CT.2: Executarea responsabila a unor sarcini de lucru in echipa pluridisciplinara cu asumarea de roluri pe diferite
g S | paliereierarhice
O &

R.I. CT2.1: s& poatd coordona echipe multidisciplinare si s Tsi asume diferite roluri.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei Tnsusirea de citre studenti a proprietétilor, a tehnologiilor de obtinere si a unor
metode de testare a proprietatilor celor mai utilizate categorii de materiale.
7.2 Obiectivele specifice Tnsusirea structurii si proprietatilor celor mai utilizate categorii de materiale.

nsusirea simbolizarii comerciale a materialelor.

insusirea metodelor de ridicare a performantelor materialelor, degradarea
acestora si a posibilitatilor de protectie anticoroziva.

Tnsusirea tehnologiilor de procesare a materialelor.

Tnsusirea metodelor de testare a unor proprietiti ale materialelor.

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de Observatii
ore
Structura materialelor. Stari de agregare Prezentare/videoproiector 4

(starea gazoasa, starea cristaling, starea
lichida si amorfa). Structura atomului.
Tipuri de legaturi. Sisteme cristaline.
Aranjamentul atomilor in reteaua
cristalina. Indici Miller. Transformari
alotropice in metale. Defecte in cristale.
Deformarea metalelor.

Solidificarea si deformarea plastica. Prezentare/videoproiector 2
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Cristalizarea metalelor. Deformarea
plastica si recristalizarea.

Diagrame de echilibru. Aliaje metalice. Prezentare/videoproiector 2
Diagrame de echilibru binare. Regula
orizontalei si legea segmentelor inverse.
Diagrame de echilibru ternare.

Oteluri. Diagrama Fe-FesC. Clasificare Prezentare/videoproiector 2
otelurilor. Simbolizarea otelurilor.

Oteluri aliate, inoxidabile si refractare. Prezentare/videoproiector 2
Clasificare. Proprietati. Echivalenta

otelurilor.

Fonte. Diagrama Fe-Gr. Clasificarea Prezentare/videoproiector 2
fontelor. Simbolizarea fontelor.

Tratamente termice. Diagrame TTT. Prezentare/videoproiector 2

Recoacerea. Célirea. Revenirea.
Tratamente termochimice.

Aliaje neferoase. Aliaje de Cu. Aliaje de Prezentare/videoproiector 2
Al. Aliaje de Ti.
Turnarea pieselor metalice. Clasificarea Prezentare/videoproiector 4

metodelor si procedeelor de turnare.
Turnarea in forme nepermanente.
Materiale de formare. Executia formelor.
Extragerea modelului din formele
temporare. Turnarea in forme
permanente. Turnarea pieselor din aliaje
neferoase. Scoaterea pieselor din forme
si curatirea lor.

Prelucrarea prin deformare plastica. Prezentare/videoproiector 4
Bazele teoretice ale prelucrarii prin
deformare plastica. Legile deformarii
plastice. Clasificarea procedeelor de
deformare plastica. Extruziunea.
Tragerea barelor. tevilor si trefilarea
sarmelor. Forjarea.

Sudarea metalelor. Generalitati. Sudarea | Prezentare/videoproiector 2
prin topire. Sudarea prin presiune.
Sudarea prin frecare. Sudarea cu
ultrasunete. Sudarea prin deformare
plastica la rece. Tensiuni si deformatii la
sudare.

Bibliografie
1. Baltes, LS., Introducere in structura, proprietdtile si utilizdrile materialelor compozite, Editura Lux Libris, Brasov, ISBN-973-9428-86-X,
2016.
Baltes, L.S., Materiale avansate. Materiale amorfe. Cermeti, Editura LUX LIBRIS, Brasov, ISBN-973-9428-82-7, 2013.
Luca, V., Baltes, LS., Aliaje neferoase — curs, Reprografia Universitatii ,, Transilvania” din Brasov, 2013.
Luca V., Serban C. Studiul metalelor, Universitatea Transilvania din Brasov, 1987.

Machedon T, Olah A,, . - Materiale si tehnologii primare, curs, Univ. "Transilvania" Brasov, 2012.
Shackelford, James F., Introduction to Materials Science for Engineers, editia a 9-a, Pearson, 2021

2.
3.
4,
5. LucaV., Serban C., Materiale metalice, Editura Eastline, Brasov, 1995.
6
7
8.

2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de predare-invatare Numar de Observatii
ore

Protectia muncii si prezentarea lucrarilor
de laborator si a modului de desfasurare | in grup 2 ore
si finalizare a laboratorului.

Cercetarea macroscopica si cercetarea

. .y Experimental in grup 2 ore
microscopica.
Studiul microstructurii oteluri nealiate. . »
. . .. . . Experimental in grup 2 ore
Studiul microstructurii otelurilor aliate
Studiul microstructurii fontelor. Experimental in grup 2 ore
Studiul microstructurii aliajelor Experimental in grup 2 ore
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neferoase.
Studiul materialelor polimerice, . N
. . Experimental in grup 2 ore
ceramice, compozite
Incheierea situatiei la laborator si . . N sy
. Individual si/sau in echipa 2 ore
recuperarea lucrdrilor restante
ncercéri tehnologice ale tablelor si . N
A Experimental in grup 2 ore
sarmelor
Tncercéri mecanice statice Experimental in grup 2 ore
Turnarea aliajelor in forme temporare Experimental in grup 2 ore
Forjarea liberd mecanica Experimental in grup 2 ore
Influenta parametrilor asupra deformarii . N
. Experimental in grup 2 ore
plastice
Prelucrarea maselor plastice Experimental in grup 2 ore
Incheierea situatiei la laborator si .
- Individual 2 ore
recuperarea lucrdrilor restante

Bibliografie
1.
2016.

ok wN

Baltes, L.S., Introducere in structura, proprietdtile si utilizarile materialelor compozite, Editura Lux Libris, Brasov, ISBN-973-9428-86-X,

Baltes, L.S., Materiale avansate. Materiale amorfe. Cermeti, Editura LUX LIBRIS, Brasov, ISBN-973-9428-82-7, 2013.
Luca, V., Baltes, LS., Aliaje neferoase — curs, Reprografia Universitatii ,, Transilvania” din Brasov, 2013.

Luca V., Serban C. Studiul metalelor, Universitatea Transilvania din Brasov, 1987.

Luca V., Serban C., Materiale metalice, Editura Eastline, Bragov, 1995.

Machedon T, Olah A,, . - Materiale si tehnologii primare,

curs, Univ. "Transilvania" Brasov, 2012.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Discutii cu reprezentantii angajatorilor pentru a afla nivelul minim de cunostinte necesar pentru aceasta disciplina,
precum si cele mai frecvente probleme practice ce pot fi abordate la aplicatiile.
Studiul chestionarelor de evaluare a practicii de catre companiile gazda.

10. Evaluare
Tip de activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs Nivelul de Tnsusire a Test grild de cunostinte 50%
cunostintelor teoretice predate | teoretice
Activitate pe parcurs 10%

10.5 Seminar/ laborator/ proiect Nivelul de Tnsusire a Test grild de cunostinte 20%
cunostintelor teoretice si teoretice si practice
practice dobandite
Adaptare la lucrul in echipa, Prezentare referat, aspect caiet, | 20%
capacitate de exemplificare, interpelare orald, prezenta la
interpretarea rezultatelor, laborator
prezenta la laborator

10.6 Standard minim de performanta

Cunoasterea claselor de materiale si a tehnologiilor primare de fabricatie

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in

sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

PROF. DR. TITUS CONSTANTIN BALAN,

PROF. DR. SORIN AUREL MORARU,

4 / o

~ ’\__—_ i /"
'Z / V27 ",/
/’ o ﬂm Cdoo ™ N
‘/_,_l‘(.‘: s B \‘\
Director de departament
Decan
Conf.univ.dr.ing. Oldh Arthur S.l.dr.ing. Moldovan Edit Roxana
Titular curs Titular de seminar/ laborator/ proiect /«'".y Alnor oo
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Nota:

Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazi conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplind din domeniu)/
DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplina complementard) - pentru nivelul de licentd; DAP (disciplina de
aprofundare)/ DSI (disciplind de sinteza)/ DCA (disciplind de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind optionald)/
DFac (disciplind facultativa);

) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Tnvatamant superior

Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoa

relor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licent&?

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii?

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Roboticd / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

| Limba Englezi Il (LEO3)

2.2 Titularul activitatilor de curs

Lector dr. Adrian Toader

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/

Lector dr. Adrian Toader

proiect

2.4 Anul de studiu 2 | 2.5Semestrul | 1 | 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Continut® DC
Rfag{m.ul | Obligativitate® | DI
disciplinei

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

3.1 Numar de ore pe sdaptamana 2 din care: 3.2 curs 1 3.3 seminar/ laborator/ 1
proiect

3.4 Total ore din planul de invatamant | 28 din care: 3.5 curs 14 3.6 seminar/ laborator/ 14
proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 10

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 4

Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 4

Tutoriat 2

Examinari 2

Alte activitati.......ccoceeeeeveeeecieee e,

3.7 Total ore de activitate a 22
studentului

3.8 Total ore pe semestru 50
3.9 Numarul de credite® 2

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum -

4.2 de competente -

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului

laptop, videoproiector, conexiune la

internet

5.2 de desfasurare a seminarului/
laboratorului/ proiectului

laptop, videoproiector, conexiune la

internet

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatdmant)
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Competente profesionale

CP.10 Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor de
comunicare si formare profesionala asistata

10.1. Cunostinte
R.1.10.1.1. Absolventul cunoaste modul de realizare a prezentarilor si comunicarilor publice atat in limba roman3
cat si intr-o limba de circulatie internationala.

10.2. Aptitudini

R.I.10.2.3. Absolventul sintetizeazs informatii.

R.I.10.2.4. Absolventul utilizeazi abilititi de comunicare oral3, scrisd si computerizat3 pentru a comunica si
documenta planuri, actiuni si rezultate.

10.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.10.3.1. Absolventul gestioneaza dezvoltarea profesionald si personal3.

Competente
transversale

CT.3: Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor de
comunicare si formare profesionala asistata (portaluri Internet, aplicatii software de specialitate, baze de date,
cursuri on-line etc.) atat in limba romana cat si intr-o limba de circulatie internationala

R.I. CT3.1: s identifice surse de informatii pentru formarea profesionald continua.

R.I. CT3.2: s4 utilizeze o comunicare eficienta.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei e Dobandirea abilitatii de a opera cu structuri gramaticale si lexicale simple si

complexe;

e Utilizarea adevcata a limbajului tehnic de specialitate in mediul profesional.

¢ Imbunititirea competentelor de comunicare intr-o limb3 strdina prin utilizarea
corectda a aspectelor gramaticale si a limbajului tehnic, relevant pentru
domeniul de studiu, discutate in acest semestru si in anul anterior.

7.2 Obiectivele specifice e Insusirea si utilizarea corecta a limbajului tehnic, dezvoltarea vocabularului in

domeniul ingineriei civile.

e Dezvoltarea abilitatilor de comunicare eficienta, in public, intr-o limba de
circulatie internationala.

e Crearea unui cadru de lucru propice pentru student prin invitarea acestuia la
dialog dechis, introducerea activitatilor de lucru si implementarea unor
activitati interactive cu scopul de a incuraja studentii sa comunice in limba
engleza. Se urmdreste cresterea gradului de participare activa a studentilor in
cadrul seminarelor.

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de ore Observatii
1 Back to basicss a short dezbatere, expunere, 2h/ sdptamana
introductory revision problematizare, exemplificare
2. Front End Development dezbatere, expunere, 2h/ saptamana
problematizare, exemplificare
3. Back End Development dezbatere, expunere, 2h/ saptamana
problematizare, exemplificare
4. Types of Software dezbatere, expunere, 2h/ sdptamana
problematizare, exemplificare
5 Electronics. Part | dezbatere, expunere, 2h/ sdptamana
problematizare, exemplificare
6. Electronics. Part 2 dezbatere, expunere, 2h/ saptamana
problematizare, exemplificare
7. Recapitulare dezbatere, expunere, 2h/ saptamana
problematizare, exemplificare
Bibliografie

Hill, David. 2013. English for Information Technology 2, London: Pearson Education Limited.

8.2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de predare-invatare Numar de ore Observatii
1. Simulating a job interview (part expunere, problematizare, 2h/ saptaméana | Introducere in conceptul
) exemplificare, joc de rol de interviu, prezentarea
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structurii si a criteriilor de
evaluare.

Simulating a job interview (part

1)

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare

2h/ saptamana

Simularea propriu-zisa cu
fiecare student, analiza si
reflectie asupra
performantei.

Simulating a job interview (part
)

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare

2h/ saptamana

Simularea propriu-zisa cu
fiecare student, analiza si
reflectie asupra
performantei.

Simulating a job interview (part
V)

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare

2h/ saptamand

Simularea propriu-zisa cu
fiecare student, analiza si
reflectie asupra
performantei.

Simulating a job interview (part
V)

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare

2h/ saptamana

Simularea propriu-zisa cu
fiecare student, analiza si
reflectie asupra
performantei.

6. Simulating a job interview

(part V1)

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare

2h/ saptamand

Simularea propriu-zisa cu
fiecare student, analiza si
reflectie asupra
performantei.

7.

Recapitulare

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare

2h/ saptamana

Structura seminarului
final se va adapta in
functie de nevoile
studentilor. Voi lua in
considerare problemele
intdmpinate de studenti
cu privire la materia
propusa.

Bibliografie

Marks, John. 2007. Check your English Vocabulary for Computers and Information Technology. London: A & C Black, 3rd

edition.

Brieger, Nick; Pohl Alison. 2007. Technical English Vocabulary and Grammar. Summertown Publishing, 3rd edition.
Esteras, Santiago Remacha. 2003. Infotech: English for Computer Users, Cambridge: Cambridge University Press.
Yolkina, D.M. 2017. English Guide for Computer Science Students. Tusur Publishing
lonescu, Monica. 1981. Limba Engleza: Electronica si Telecomunicatii. Bucuresti: Editura Didactica si Pedagogica.
Kutuzova, N.S. 2014. English for Electrical and Electronics Engineers. KomosomolskTechnical University Press
Hill, David. 2013. English for Information Technology 2, London: Pearson Education Limited.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Materia propusa ofera cunostintele de baza, necesare pentru utilizarea corecta si adecvata a limbajului de specialitate in
domeniul Tehnologiei Informatiei. Disciplina isi propune sa familiarizeze subiectul cu aspecte gramaticale relevante care
duc la o mai bunad intelegere a limbii strdine, eficientizdnd astfel procesul de comunicare (orald/scrisa) a studentilor.
Tmbun&tatirea comunicérii in mediul profesional este facilitat3 de cunostinte dobandite in cadrul acestui curs.

10. Evaluare

Tip de activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs

Conform barem

Corectitudinea si completitudinea

cunostintelor; gradul de
asimilare al gramaticii;
criterii ce vizeaza aspectele
atitudinale: constiinciozitate.

Verificare pe parcursul
semestrului (insusirea
limbajului de specialitate
si elementelor gramaticale
si lexicale prin verificarea
activitatii, realizate
individual, de tipul
Simularea unui interviu de
angajare.

30%
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Conform barem Evaluare Scrisa 50%

10.5 Seminar/ laborator/ Tnsusirea competentelor specifice Activitate la seminar 20%

proiect dls_C|.pI|n.e|; _ N
Originalitatea si creativitatea;
Utilizarea limbajului de specialitate.

10.6 Standard minim de performanta

e sa dovedeasca insusirea minima, dar adecvata a materiei
e raspunsurile sa nu cuprinda erori grave

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN, Prof. dr. Ing. Sorin-Aurel Moraru
P W — Director de departament
"7 ) LD
(/"' At - 3
‘/”.v“:.: - -
Decan?
Lect. dr. Adrian Toader Lect. dr. Adrian Toader

Toalh, i,

Titular de curs Titular de curs

Nota:

Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazd conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplind din domeniu)/
DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplind complementard) - pentru nivelul de licenta; DAP (disciplind de
aprofundare)/ DSI (disciplind de sinteza)/ DCA (disciplind de cunoastere avansata) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind optionald)/
DFac (disciplina facultativa);

%) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invdtamant superior

Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licenta

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii?

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Robotica / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Mecanisme si Organe de Masini

2.2 Titularul activitatilor de curs

BOBOC

Prof. dr. ing. Gheorghe MOGANY/ S. I. dr. ing. Razvan Gabriel

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/

Asist drd. Ing. loana Diana BUZDUGAN/ S. |. dr. ing. Rdzvan

proiect Gabriel BOBOC
2.4 Anul de studiu 2 2.5Semestrul | 4 | 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul Continut? DS
disciplinei Obligativitate® | DOB
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe sdptamana 5 din care: 3.2 curs 3 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/1
proiect
3.4 Total ore din planul de invatamant | 84 din care: 3.5 curs 42 3.6 seminar/ laborator/ 0/28/14
proiect
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 15
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 10
Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 10
Tutoriat 2
Examinari 4
Alte activitati.......ccceeeeeieeeeciee e,
3.7 Total ore de activitate a 41
studentului
3.8 Total ore pe semestru 125
3.9 Numérul de credite®
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum e Notiuni generale de fizicd, mecanica, algebrd, geometrie, rezistenta materialelor

4.2 de competente o Abilitati de desenare, abilitati de calcul a structurilor

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului .

Sala de curs, videoproiector

5.2 de desfasurare a seminarului/ | e
laboratorului/ proiectului

Laborator specializat, machete, sala calculatoare

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)
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Competente profesionale

CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica

2.1. Cunostinte

R.1.2.1.1. Absolventul identific3 si descrie metodele necesare efectuarii calculului de rezistents si deformabilitate
a pieselor si structurilor de rezistenta, in regim static si dinamic la solicitari simple si compuse.

R.1.2.1.3. Absolventul identific3 si descrie sistemul ISO de tolerante si ajustaje, principiile si metodele de masurare
si control dimensional in sistemele tehnice.

R.I.2.1.5. Absolventul defineste cerinte tehnice.

2.2. Aptitudini

R.1.2.2.1. Absolventul alege si aplicd metoda de calcul potrivitd pentru diferite tipuri de solicitiri mecanice.
R.1.2.2.3. Absolventul alege si aplica sistemul ISO de tolerante si ajustaje, principiile si metodele de masurare si
control dimensional in sistemele tehnice.

2.3. Responsabilitate si autonomie

R.1.2.3.1. Absolventul utilizeazd componente sau structuri astfel incat s3 reziste la solicitdrile mecanice impuse.
R.1.2.3.2. Absolventul decide cu privire la alegerea tipului de material din care sunt realizate diferite repere si este
responsabil de asigurarea proprietatilor necesare acestuia.

CP.3 Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a reprezentarilor grafice si a
documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica

3.1. Cunostinte
R.1.3.1.1. Absolventul identifica si descrie simboluri standardizate pentru scheme si diagrame structurale si de
functionare din mecanica, electrotehnica, electronica, informatica, optica, pneumatica si hidraulica.

3.2. Aptitudini

R.1.3.2.1. Absolventul elaboreaza schemele (cinematice, pneumatice, hidraulice etc.), desenele de executie, planul
tehnologic, manualul de produs si manualul de ncercari pentru subsisteme mecatronice si robotice.

R.1.3.2.3. Absolventul elaboreaza proiecte tehnice si tehnologice de executie a componentelor robotice.

3.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.3.3.1. Absolventul decide modul de elaborare a documentatiei pentru un sistem robotic, inclusiv a
procedurilor de intretinere.

Competente
transversale

CT.1: indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacta a obiectivelor de realizat, a resurselor disponibile,
conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare aferente
R.I. CT1.1: s& duca la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si termenele de executie.

CT.2: Executarea responsabila a unor sarcini de lucru in echipa pluridisciplinara cu asumarea de roluri pe diferite
paliere ierarhice
R.I. CT2.1: s& poatd coordona echipe multidisciplinare si sd fsi asume diferite roluri.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei e Transmiterea cunostintelor fundamentale si formarea abilitatilor de baza in:

- identificarea, reprezentarea, analiza si sinteza mecanismelor fundamentale:
metode pentru analiza si sinteza mecanismelor (metode grafice, metode
analitice etc.);

- identificarea, calculul si proiectarea formei elementelor componente
mecanice ale sistemelor robotice, in vederea executiei si montajului acestora.

7.2 Obiectivele specifice e |dentificarea calitativa a functiilor de transmitere ale unui mecanism cu

ajutorul notiunilor structurale de baza;

e Modelarea intuitiva a functiilor de transmitere ale miscarilor cu simularea si
interpretarea raspunsului cinematic pentru principalele tipuri de mecanisme;

e Modelarea intuitiva a functiilor de transmitere ale fortelor cu simularea si
interpretarea raspunsului static si dinamic pentru principalele tipuri de
mecanisme;

e Modelarea intuitivd a ecuatiei de miscare a unei masini, cu simularea si
interpretarea raspunsului dinamic al acesteia;

e Dezvoltarea de cunostinte fundamentale de calculul de rezistenta al
elementelor masinilor;
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Calculul elementelor si subansamblelor specializate ale masinilor (suruburi,
pene, caneluri, stifturi, arcuri, cuplaje, imbinari sudate, etc.);

Dezvoltarea de cunostinte de identificarea si recunoastere a elementelor
mecanice ale sistemelor robotice;

Utilizarea pachetelor performante de calcul pentru proiectare;

Elaborarea desenelor de ansamblu si de executie.

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de ore Observatii
1. Introducere. Obiectivele disciplinei de | Utilizarea tehnicilor clasice si | 6 ore
mecanisme.  Studiul mecanismelor: | multimedia de predare

analiza si sinteza. Istoria disciplinei:
Teoria  (stiinta)  Mecanismelor  si
Masinilor. Unelte software. Clasificarea
mecanismelor. Exemple.

Proiectarea constructiva a organelor de
masini: fundamente teoretice,
materialele si tratamentele termice,
calculul de rezistenta si deformatii
(rigiditate), proiectarea tehnologica a
formelor.

2. Structura mecanismelor. Element
cinematic, cupla cinematica, mobilitatea
cuplei, lantul cinematic, mobilitatea
lantului cinematic. Mecanism. Analiza
mobilitatii Tn plan. Ecuatia Kutzbach.
Mecanisme spatiale. Optimizarea
structurala

Asamblari filetate si prin suruburi:
definire, structura constructiva, functii si
domenii de utilizare, clasificare,
materiale si tehnologii, forme si cauze
de scoatere din uz sau de comportare
necorespunzatoare, parametri
functionali si constructivi modele de
calcul.

3. Formarea schemelor a mecanismelor.
Sinteza structurala. Grupe cinematice.
Descompunerea mecanismelor in grupe.
Sinteza cinematica: realizarea curselor
de miscare impuse; realizarea pozitiilor
asociate sau relative impuse; realizarea
traiectoriilor impuse.

Asamblari arbore-butuc: constructia si
modelarea  asamblarilor cu pene
paralele, constructia si modelarea
asamblarilor prin caneluri.

4. Analiza cinematicd a mecanismelor
articulate. 4.1. Cinematica grafica.
Mecanismul patrulater. Mecanismul
manivela-bield-culisor 4.2. Cinematica
analiticd. Metoda vectorial algebrica.
Cinematica mecanismului patrulater.
Cinematica mecanismului  manivela-
patina. Cinematica mecanismului
cardanic. Cinematica  mecanismului
patrulater spatial. Rezolvarea ecuatiilor
de pozitie, viteze si acceleratii. Metoda
Newton-Raphson.

Elemente elastice (arcuri): definire,
structura constructiva, functii si domenii
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(calculator,  video-proiector),
curs interactiv, conversatia
euristica, explicatia,
demonstratia.

Predarea pe baza unor exemple
semnificative care sa asigure
motivatia si explicitarea
notiunilor de baza si a
metodelor specifice utilizate, cu

evidentierea ideilor relevante. 5 ore

5 ore

6 ore




de utilizare, clasificare, materiale si
tehnologii, forme si cauze de scoatere
din uz sau de comportare
necorespunzatoare, parametri
functionali si constructivi, modele de
calcul.

5. Analiza dinamicda a mecanismelor 4 ore
articulate. Forte care actioneazd pe
mecanisme. Ecuatia echilibrului static.
Analiza echilibrului dinamic in cazul
mecanismelor.  Echilibrarea  maselor
elementelor. Echilibrarea retorilor
coplanari. Echilibrarea retorilor
necoplanari. Echilibrarea mecanismului
patrulater. Echilibrarea mecanismului
manivelad-patina.

6. Mecanisme cu roti dintate. 6.1. 8 ore
Clasificarea rotilor dintate. Angrenaje cu
axe fixe: cilindrice, conice,
hiperboloidale. 6.2. Trenuri de
angrenaje. Mecanisme planetare.
Unitatea planetara. Diferentialul. 6.3.
Geometria rotilor dintate. Teorema
angrenarii. Profilul dintilor cremalierei.
Angrenajul cilindric exterior cu dinti
drepti. Profilul si angrenajul evolventic.
Angrenaje cu profilul dintilor deplasat.
Gradul de acoperire. Interferenta si
evitarea interferentei. Angrenajul
cilindric cu dinti inclinati. Angrenaje
conice evolventice.

Calculul si  constructia angrenajelor:
fundamente de geometrie; materialele
si tratamentele termice; forme de
deteriorare si scoatere din uz, forte in
angrenaje, calculul angrenajelor cu
dantura cilindrica (dreapta, finclinata),
conice si melcate.

7. Mecanisme cu cama. Clasificare. 4 ore
Elemente geometrice ale mecanismelor
cu camd. Functii cinematice ale
mecanismelor cu cama. Legi de miscare
ale mecanismelor cu cama

Arbori drepti: forme, materiale, forme si
cauze de scoatere din uz sau de
comportare necorespunzdtoare modele
de calcul proiectare forme.

8. Lagare cu rulmenti: definire, tipuri, 4 ore
forme si cauze de scoatere din uz sau de
comportare necorespunzdtoare modele
de calcul, montaje cu rulmenti.
Transmisii prin curele: definire, structuri
constructive, clasificare, materiale si
tehnologii, forme si cauze de scoatere
din uz sau de comportare
necorespunzatoare, modele de calcul.

Bibliografie

Alexandru, P. s.a, Proiectarea functionalda a mecanismelor. Editura Lux Libris. 1999

Antonya, Cs., Simularea grafica a sistemelor de corpuri, Ed.Univ. Transilvania, 2004.

Talaba, D., Mecanisme articulate. Proiectare asistata de calculator, Ed.Univ. Transilvania, 2004.

Haug, J.E., Computers Aided Kinematics and Dynamics of Mechanical System, vol. I. Allyn and Bacon, 1989.
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Erdman, A. G., Sandor, G. N., Kota, S., Mechanism Design: Analysis and Synthesis, Prentice Hall, 2001.
Norton, R. L.. Design of machinery: an introduction to the synthesis and analysis of mechanisms and machines, McGraw-

Hill, 2004.

Antonya, Cs., Bobog, R. G., indrumar de mecanisme. Teorie si exemple., Ed.Univ. Transilvania, 2020.

Mogan, Gh., Butnariu, S., Gruender, W., Kuchar, P., Organe de masini. Teorie-Proiectare-Aplicatii, Ed. Universitatii
Transilvania din Brasov, ISBN 978-606-19-0069-5 (print).
Mogan, Gh.L., Butnariu, S. L. Organe de masini. Teorie-Proiectare-Aplicatii (sistem integrat), Editiaa Il -a

Editura Universitatii Transilvania din Brasov, 2013, ISBN 978-606-19-0312-2 (www.mg.rrv.ro

Password: mogan )

User name: student

8.2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de predare-invdtare Numar de ore Observatii
Notiuni de structura a mecanismelor. 2 ore
Analiza structurald a mecanismelor Activitatea experimentala pe | 2 ore
plane. Mobilitatea mecanismelor machete si modele.

spatiale. Scheme si analize structurale Explicatii, exemplificari,

pe modele. interactivitate, studii de caz

Structura mecanismelor: analiza si 2 ore
sinteza

Cinematica grafica. Scheme si analize 2 ore
cinematice a mecanismelor articulate pe

modele.

Geometria angrenajelor si a 2 ore
mecanismelor cu roti dintate. Trasarea

profilului evolventic.

Scheme si analize geometrico- 2 ore
cinematica a mecanismelor cu roti

dintate pe modele. Mecanisme

planetare.

Evaluare 2 ore

Sa se proiecteze: Teme individuale de proiect 12 ore

I. mecanismul cu bare articulate indrumare si
Il. mecanismul cu roti dintate elaborare +

Se cer. |. Pentru mecanismul cu bare
articulate: 1.Documentare asupra
tipurilor de mecanisme utilizate in
domeniul respectiv, cerinta constructiv-
functionale impuse, date si criterii
functionale etc. 2.Predimensionarea
geometrica a mecanismului si
determinarea pe cale grafica a legii de
miscare. Constructia grafica la
scara.3.Stabilirea relatiilor functionale
de transmitere a miscarii. 4.Calcularea
functiilor de transmitere (5 pozitii).
5.Simularea pe calculator a functionarii
mecanismului. ll. Pentru mecanismul cu
roti dintate: 6.Alegerea numarului de
dinti pentru rotile dintate. 7.Calculul
elementelor geometrice ale rotilor
dintate.

2ore sustinere

Proiectarea unui reductor de turatie
cilindric intr-o treapta. Continutul
proiectului:
e intocmirea schemei structural-
constructive
e Calculul angrenajelor
e Calculul arborilor
e Calculul rulmentilor
e Proiectarea sistemelor de ungere
si etansare
e Elaborarea desenelor de

Tnvitare prin probleme/ lucru
individual

Elaborare traditionald, partial
prin utilizare de soft-uri
dedicate (MDESIGN, CATIA).

12 ore
indrumare si
elaborare +
2ore sustinere
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ansamblu si de executie
Elaborarea memoriului de calcul

Bibliografie

Alexandru, P. s.a, Proiectarea functionald a mecanismelor. Editura Lux Libris. 1999

Antonya, Cs., Simularea grafica a sistemelor de corpuri, Ed.Univ. Transilvania, 2004.

Talaba, D., Mecanisme articulate. Proiectare asistata de calculator, Ed.Univ. Transilvania, 2004.

Haug, J.E., Computers Aided Kinematics and Dynamics of Mechanical System, vol. I. Allyn and Bacon, 1989.

Erdman, A. G., Sandor, G. N., Kota, S., Mechanism Design: Analysis and Synthesis, Prentice Hall, 2001.

Norton, R. L.. Design of machinery: an introduction to the synthesis and analysis of mechanisms and machines, McGraw-
Hill, 2004.

Antonya, Cs., Bobog, R. G., indrumar de mecanisme. Teorie si exemple., Ed.Univ. Transilvania, 2020.

Mogan, Gh., Butnariu, S., Gruender, W., Kuchar, P., Organe de masini. Teorie-Proiectare-Aplicatii, Ed. Universitatii
Transilvania din Brasov, ISBN 978-606-19-0069-5 (print).

Mogan, Gh.L., Butnariu, S. L. Organe de masini. Teorie-Proiectare-Aplicatii (sistem integrat), Editiaa Il -a

Editura Universitatii Transilvania din Brasov, 2013, ISBN 978-606-19-0312-2 (www.mg.rrv.ro User name: student
Password: mogan )

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

e Continutul proiectului este Tn concordanta cu continutul disciplinelor similare de la programele de studiu
Mecatronica si Roboticd de la alte universitdti din tard si striinitate. In acest sens, au fost realizate intalniri ale
titularilor disciplinei cu alte cadre didactice din domeniu, vizand coordonarea cu alte programe similare din cadrul
altor institutii de invatamant superior.

10. Evaluare

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs Activitate continua si | Examen scris 10 %
participare la curs:

e  Participare activa la
discutiile din timpul
cursului

e (Capacitatea de a
raspunde la Tintrebari
punctuale despre
conceptele teoretice
predate si de a sugera
solutii sau alternative
la problemele
discutate.

Utilizarea cunostintelor de baza | Examen scris 50 %
pentru explicarea si
interpretarea sistemelor
mecanice prezentate;
Cunoasterea terminologiei
utilizate;

Capacitatea de utilizare
adecvata a notiunilor
prezentate.

10.5 Seminar/ laborator/ proiect | insusirea problematicii tratate | Sustinere proiect 40 %
la curs;

Capacitatea de a utiliza corect
metodele si conceptele
prezentate la curs;

Elaborarea unui proiect.

10.6 Standard minim de performanta

¢ indeplinirea cerintelor minime ale fiecirei etape de proiect.

Prezenta Fisa de disciplinad a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.
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Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN,
Decan
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Prof. dr. ing. Sorin-Aurel Moraru,
Director departament

Prof. dr. ing. Gheorghe Leonte MOGAN
Sef lucr. dr. ing. Razvan Gabriel BOBOC,

i

Sef lucr. dr. ing. Razvan Gabriel BOBOC
Asist drd. Ing. loana Diana BUZDUGAN,
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M A
Titular de curs Titular de seminar/ laborator/ proiect
Nota:
Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazd conform cu

Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplind din domeniu)/
DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplind complementard) -

aprofundare)/ DSI (disciplind de sinteza)/ DCA (disciplind de cunoastere avansata) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind optionald)/

DFac (disciplina facultativa);

5) Un credit este echivalent cu 25 — 30 de ore de studiu (activititi didactice si studiu individual).
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Tnvatamant superior Universitatea Transilvania din Brasov
1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei
1.4 Domeniul de studii de licent3? Mecatronica si Robotica
1.5 Ciclul de studii® Licenta
1.6 Programul de studii Robotica / Inginer
2. Date despre disciplina
2.1 Denumirea disciplinei | Mecanica fluidelor
2.2 Titularul activitatilor de curs Costiuc Liviu
2.3 Titularul activitatilor de seminar/laborator/proiect Costiuc Liviu
2.4 Anul de studii I 2.5Semestrul | 4 | 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul | Continut bs
disciplinei Obligativitate bos
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe sdptamana 2 3.2dincare:curs | 1 3.3 seminar / laborator/ -/1/-
proiect
3.4 Total ore din planul de invatamant 28 3.5dincare: curs | 14 3.6 seminar / laborator/ 14
proiect
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 10
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 4
Pregatire seminar, teme, referate, portofolii si eseuri 4
Tutorat 2
Examinari 2
Alte activitati
3.7 Total ore de activitate a studentului 22
3.8 Total ore pe semestru 50
3.9 Numirul de credite® 2
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum .
4.2 de competente .
5. Conditii (acolo unde este cazul)
5.1 de desfasurare a cursului e Sala de curs cu tabla si videoproiector
5.2 de desfasurare a Sala de laborator cu tabla, machete si standuri educationale;
seminarului e Pregatirea prealabila de catre student a conspectului lucrarii de laborator folosind
formularele de pe platforma educationala.

6. Competente specifice acumulate si rezultate ale invatarii (Se va completa cu informatii din preambulul PI)
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1. OBIECTIVE DE FORMARE $SI COMPETENTE

Instruirea teoretica, aplicativa si practica in domeniul Mecatronica — Robotica, bazata pe cunostinte fundamentale
si de specialitate, precum si pe abilitati practice de proiectare, realizare si experimentare a problematicilor din
domeniile industriale si ale serviciilor.

Obiectivele si profilul de competente dezvoltat in concordanta cu nevoile identificate pe piata muncii si cu cadrul
national al calificarilor sunt prezentate sintetic mai jos si detaliat in fisele disciplinelor din planul de invatamant.

Obiective

Dezvoltarea unui sistem unitar de cunostinte si a unei atitudini critice prin utilizarea si interpretarea coerenta a
teoriilor, modelelor si tehnicilor din domeniul Mecatronica — Robotica.

Cunoasterea fenomenelor si proceselor fizice ce au loc in sistemele mecatronice si robotice cu scopul de a
propune si interpreta coerent solutii pentru rezolvarea acestora.

Formarea competentelor de cooperare si comunicare prin implicarea in activitati de managementul si
expertizarea proiectelor.

Competente profesionale si rezultatele invdtdrii

e C1: Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica:

o R.I. C1.1: s3 aplice cunostintele fundamentale din domeniul Mecatronicd si Robotici pentru
rezolvarea problemelor tehnice.

e (C2:Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a reprezentarilor grafice
si a documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica:

o R.I.C2.1: 53 elaboreze planuri de proiectare specifice domeniului Mecatronica si Robotica.

e (3: Realizarea de aplicatii de automatizare locald in mecatronica si robotica utilizand componente si
ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD;

o R.. C3.1: 53 realizeze aplicatii de automatizare folosind conceptele de mecatronica si robotic.

e (C4: Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor si componentelor sistemelor mecatronice;

o RJ. C4.1: s& administreze sistemele mecatronice.

e C5: Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronica ale sistemelor
mecatronice;

o R.. C5.1: sa proiecteze subsistemele de comand3 a sistemelor mecatronice.
Competente transversale si rezultatele invatdrii

e CT1: indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exactd a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de
realizare aferente;

o R.I.CT1.1: s& duci la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si termenele
de executie.

e CT2: Executarea responsabild a unor sarcini de lucru n echipa pluridisciplinara cu asumarea de roluri pe
diferite paliere ierarhice;

o RJ.CT2.1: s3 poatd coordona echipe multidisciplinare si s3 si asume diferite roluri.

e (CT3: Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a
resurselor de comunicare si formare profesionald asistata (portaluri Internet, aplicatii software de
specialitate, baze de date, cursuri on-line etc.) atat in limba romana cat si intr-o limba de circulatie
internationala.

o R.I.CT3.1: 53 identifice surse de informatii pentru formarea profesionald continua.
o R.I.CT3.2: 53 utilizeze o comunicare eficients.

Competente aferente calificarii

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei e Formarea de ingineri de Roboticd, cu competente in designul si dezvoltarea de
produse prin proiectare prototipare, promovare, implementare, exploatare si
scoatere din uz prin formarea setului de instrumente teoretice si practice
pentru identificarea, interpretarea si rezolvarea unor probleme din domeniul
mecanicii fluidelor: cunoasterea si aplicarea legilor generale ale staticii,
cinematicii si dinamicii fluidelor si a fenomenelor mai importante care se
petrec in echipamentele si instalatiile hidraulice.

7.2 Obiectivele specifice e Formarea setului de instrumente teoretice si practice pentru identificarea,
interpretarea si rezolvarea problemelor din domeniul ingineriei industriale si,
n particular, al designului si dezvoltarii de produse.
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Utilizarea cunostintelor de baza din disciplinele fundamentale pentru
explicarea si interpretarea rezultatelor teoretice, teoremelor, fenomenelor sau
proceselor specifice mecanicii fluidelor si echipamentelor hidraulice;

Formarea de criterii si metode standard de evaluare si utilizarea adecvata a lor
pentru identificarea, modelarea, experimentarea, analiza si aprecierea
calitativa si cantitativa a aspectelor, fenomenelor si parametrilor definitorii,
precum si culegerea de date si prelucrarea si interpretarea rezultatelor, din
procese specifice mecanicii fluidelor.

Competente aplicativ practice: sa stie sa aplice corect principiile fundamentale
si ecuatiile generale la cazurile particulare ale unor echipamente si instalatii
hidraulice.

Competente de comunicare si relationare: sd stie sa comunice oral si in scris
ideile, sa utilizeze corect termenii specifici si sa-si prezinte si argumenteze
corect rezultatele unor proiecte in domeniu.

Formarea competentelor de dezvoltare profesionalad personala si transversale
necesare inginerului de Design Industrial: cunostintele dobandite fiind in
domeniul tehnic fundamental, trebuie sa stie sa le foloseasca la baza oricaror
aplicatii practice in domeniu, in diverse imprejurari, avand capacitatea de a-si

context social.

gestiona Tnvatarea si asigurand absolventilor deprinderi de actiune intr-un

. Continuturi
8.1 Curs Metode de predare Numar de ore | Observatii
1. Notiuni introductive: obiectul cursului, notiunea de fluid, . . Toate
forte caracteristice fluidelor, marimi si unitati de masura. Expurlere, curs Interactiv, materialele
. . e o AP ) algoritmul pentru
Marimi de stare si proprietati fizice ale fluidelor: densitate, 2 prezentate
I . . . - rezolvarea unor probleme )
greutate specificd, presiune, viscozitate, compresibilitate deosebite cu video-
izotermica, dilatare izobara, absorbtia si degajarea gazelor. proiectorul
2. Ecuatiile echilibrului static al fluidelor perfecte: ecuatiile . . sunt
Euler, legea fundamentalad a hidrostaticii, echilibrul static al Expunere, curs |nte.ract'|.v, transmise
o S .. . . rezolvarea unor aplicatii 1 .
unui fluid usor, al unui fluid greu si incompresibil, consecinte, tipice studentilor
aplicatii (piezometre, amplificatorul hidrostatic de forte). anterior
3. Forte de actiune ale fluidelor in repaus asupra unor pereti | Expunere, curs interactiv, desfasurdrii
solizi: suprafete plane, curbe deschise, curbe inchise, calculul | rezolvarea numerica a 1 tematicilor
grosimii peretilor conductelor si rezervoarelor cilindrice unei probleme deosebite. la curs.
4. Notiuni de cinematica fluidelor: clasificarea miscarii | Expunere, curs interactiv, Studentii Tsi
fluidelor, legea continuitatii, calculul vitezei medii, debitului | algoritmul pentru iau notite in
si alegerea diametrului unei conducte. rezolvarea unor probleme 1 timpul
deosebite, aplicatie cursului, sau
numerics. isi comple-
5. Ecuatiile dinamicii fluidelor. Ecuatiile lui Euler pentru un | Expunere, curs interactiv, 2 teaza
fluid ideal. Cazuri particulare de integrare a sistemului de | algoritmul pentru materia-lele
ecuatii. Ecuatia lui Bernoulli si extinderea ei pentru un tub de | rezolvarea unor probleme trans-mise
curent si pentru fluide vascoase si incompresibile. Sonda | practice ante-rior. Se
Pit6t-Prandtl. utilizeaza
6. Similitudine hidrodinamica. Criteriul Reynolds. Miscarea | Expunere, curs interactiv, 2 manuale
permanenta in conducte fortate. Curgerea fluidelor vascoase | algoritmul pentru elaborate in
in regim laminar prin conducte fortate: distributia vitezei, | rezolvarea unor probleme cadrul
efortului tangential de frecare, viteza medie, coeficientul | deosebite, aplicatie Departa-
pierderilor liniare de sarcind, coeficientul Coriolis, | numerica. mentului de
coeficientul Boussinesq. Miscarea turbulenta: distributia Inginerie
vitezei, influenta rugozitatii, definirea subregimurilor de Mecanica.
curgere turbulentd. Sistematizarea relatiilor pentru calculul Aplicatiile,
pierderilor de sarcind in conducte fortate. sau unele
7. Aparate pentru masurarea debitului bazate pe ecuatia lui | Expunere, curs interactiv, 2 similare cu
Bernoulli: diafragma, ajutajul si tubul Venturi. Principiul | algoritmul pentru acestea,
metodei de masurare, restrictii in aplicarea metodei. | rezolvarea unor probleme sunt
Dispozitive practice pentru estimarea debitului. deosebite. rezolvate in
8. Perturbatii in fluide compresibile: viteza de propagare a | Expunere, curs interactiv, 1 manualele
perturbatiilor in mediu infinit. Lovitura de berbec in conducte | algoritmul pentru sau
fortate: descrierea fenomenului, calculul suprapresiunii | rezolvarea unor probleme culegerea
maxime. Viteza de propagare a perturbatiilor in conducte | deosebite. de
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fortate (mediu finit). Metode de atenuare a efectelor loviturii probleme

de berbec. recoman-

9. Aparate pentru masurarea debitului bazate pe ecuatia lui | Expunere, curs interactiv, 2 data. Fisa

Bernoulli: diafragma, ajutajul si tubul Venturi. Principiul | algoritmul pentru disciplinei

metodei de madsurare, restrictii in aplicarea metodei. | rezolvarea unor probleme este

Dispozitive practice pentru estimarea debitului. deosebite. comunica-ta
la primul
curs.

Metode de predare- Observatii

8.3 Laborator

invatare

Numar de ore

1. Prezentarea laboratorului, reguli pentru sanatate si Expunere, discurs 2
securitate in munca, reguli pentru prevenirea si stingerea interactiv, concluzii.
incendiilor, enuntarea lucrarilor de laborator care urmeaza
a fi efectuate, ponderea activitatii de laborator in evaluarea
finald, conform fisei disciplinei.
2. Determinarea unor proprietati ale fluidelor: densitate, Experiment in grupuri 2
viscozitate. foarte mici, calcule

numerice individuale,

interpretarea statistica a

rezultatelor.
3. Determinarea vitezei si debitului cu dispozitive bazate pe | Experimentin grup, 2
relatia lui Bernoulli. prezentarea rezultatelor

sub forma de diagrame,

concluzii asupra

rezultatelor.
4. Studiul compresorului volumic rotativ (rotocompresor cu | Experiment in grup, 2
palete alunecatoare). calculul ajutat si de

diagrame, concluzii asupra

rezultatelor.
5. Studiul pierderilor energetice la curgerea fortata a Experiment in grup, 2
fluidelor. calcule individuale,

prezentarea rezultatelor

sub forma tabelara,

concluzii asupra

rezultatelor
6. Determinarea caracteristicilor functionale ale unei pompe | Experiment in grup, 2
centrifuge. prezentarea rezultatelor

sub forma tabelara si

grafice, concluzii asupra

rezultatelor.
7. Ridicarea caracteristicii interioare a unui ventilator axial. Experiment in grup, 2

calculul ajutat si de
diagrame, prezentarea
rezultatelor sub forma
tabelara si grafice,
concluzii asupra
rezultatelor.

9.

Bibliografie

1. Costiuc L. Mecanica fluidelor. Curs si aplicatii. Platforma educationald E-learning, Universitatea Transilvania, Brasov,

2025.

2. Ungureanu, V.B. Mecanica fluidelor. Editura Universitatii Transilvania, Brasov, 2000.
3. Ungureanu V.B., Ivanoiu M., Sova D., Sandu V. Sisteme mecanice de conversie a energiei. Editura Universitatii

Transilvania, Brasov, 2017.

4. Costiuc L., Ungureanu V.B. Mecanica fluidelor. Fluid Mechanics. Editura Universitatii Transilvania, Brasov 2014.
5. Ungureanu V.B. Termotehnicd si mecanica fluidelor. Editura Universitatii Transilvania, Brasov. 2013

Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, asociatiilor

profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului
e Disciplina este Tn concordantad cu cerintele actuale de dezvoltare si evolutie pe plan national si international ale
fnvatamantului tehnic superior in domeniul ingineriei industriale si respecta tendintele academice actuale asigurand o
relevanta ridicata a competentelor transmise catre studenti.
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e Continutul reflecta metodele si teoriile acceptate de comunitatea stiintifica si sunt in consonanta cu abordarile de
ultima ora, permitandu-le studentilor sa isi formeze o baza stiintifica solida si actualizata. Cunostintele teoretice
fundamenteaza abordari multidisciplinare in sisteme mecanice aplicate, iar exemplele practice se bazeaza pe tipuri
reprezentative de instalatii si dispozitive mecano-hidraulice utilizate in ingineria industriala.

e Programa disciplinei este integrata in programele de studii asociate domeniului de inginerie industriala din
Universitatea "Transilvania” din Brasov, fiind corelata cu programe de studii similare din universitatile europene ce aplica
sistemul Bologna. Pentru a obtine o mai buna insertie a absolventilor in companiile de profil, la realizarea ei s-a tinut
cont si de sugestiile venite din mediul industrial. De asemenea, problemele discutate la curs le ofera studentilor piste
pentru cercetarea ulterioard a domeniului.

e Programul de studii se incadreaza in politica si strategia Universitatii , Transilvania” din Brasov privind misiunea de
formare profesionald, atat din punct de vedere al structurii si continutului, care urmaresc evolutiile si standardele
internationale, cat si din punct de vedere al abordarii unei strategii de munca riguroasa, eficienta si responsabila.

10. Evaluare

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala
10.4 Curs e Aplicarea corectd a conceptelor si ecuatiilor | e Evaluare prin examen scris 55%
generale ale mecanicii fluidelor la rezolvarea unor cu probleme de rezolvat
probleme simple, alegerea corecta a metodelor numeric.
specifice de rezolvare pentru problema dat3; e Punctaj proportional cu
o Corectitudinea calculului analitic si numeric; notele la probleme.

e Utilizarea corecta a termenilor si notiunilor
specifice cursului;

e Interpretarea grafica a rezultatelor;

e Utilizarea corecta a metodelor specifice
problematicii cursului

o Claritate in organizarea raspunsului.

e Evaluare prin examen scris asupra notiunilor si | Test teoretic tip grild din 10%
relatiilor fundamentale, interpretdri si evaludri | notiuni generale cu caracter
calitative calitativ, cu itemi subiectivi:
Se are in vedere evaluarea urmatoarelor rezultate adevdrat-fals sau alegere
ale invatarii: Ri C2.1; 3.1; 4.1, 5.1. multipl3, in cadrul
examenului.
10.5.Laborator | e Corectitudinea intocmirii lucrarilor de laborator. e Verificarea dosarului 20%
e Corectitudinea calculului analitic si numeric al cuprinzand lucrdrile de
marimilor finale folosind rezultatele masurarilor, laborator finalizate,
corectitudinea intocmirii graficelor; efectuate in timpul
e Interpretarea grafica a rezultatelor. semestrului.

e Punctaj proportional cu
nota pe dosar, se au in
vedere bonusuri pentru
participari active la
preluarea datelor
experimentale.

e Utilizarea corecta a algoritmilor specifici ai | o Evaluare scrisa, in cadrul 15%
tematicii abordate. examenului, cu o problema

e Corectitudinea calculului analitic si numeric si a de rezolvat numeric
reprezentarilor grafice. asemdnatoare cu o lucrare

Se arein vedere evaluarea urmdtoarelor rezultate ale de laborator.

fnvatarii: R1 C2.1; 3.1; 4.1, 5.1. e Punctaj proportional cu

nota la problema.
Prezentarea la examen este conditionatad de efectuarea integrala a lucrarilor de laborator.

10.6Standard minim de performanta

e (Capacitatea de a culege, analiza si interpreta critic date si informatii din domeniul disciplinei.

e Capacitatea de sintetizare si interpretare a unui set de informatii, de rezolvare a unor probleme de baza si de
evaluare a concluziilor posibile.

e Rezolvarea corectd a unor probleme de complexitate medie, din domeniul ingineriei industriale.

e Conceptia sau verificarea functionarii unei structuri de baza, de complexitate simpld/medie, in conditiile unor date
impuse.

e Utilizarea corecta a marimilor de stare, a proprietatilor fluidelor si a unitatilor de masura aferente lor.
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e Utilizarea corecta a ecuatiilor fundamentale ale mecanicii fluidelor: ecuatia fundamentala a hidrostaticii, ecuatia de
continuitate si ecuatia lui Bernoulli aplicata pe o linie de curent pentru fluide reale.
e Realizarea in grup a unor lucrari de complexitate medie cu respectarea principalelor atribute ale muncii in echipa.

Grila de evaluare pe niveluri de performanta

Nivel de performanta Descriere generala Caracteristici
Stapaneste integral conceptele; analizele sunt Terminologie perfecta, structura logica
Excelent (10-9) >tapaneste integ pieles o8 Ap . . gica,
inovative si exacte autonomie, gandire critica
. “a S < Erori minore, dar coerenta conceptuala si
Foarte bine (8) Demonstreaza intelegere solida si aplicare corecta -
aplicativa
. A < . .+ | Terminologie uneoriinexacta, explicatii
Bine (7) Intelege conceptele de baza, dar aplicarea este partiald | . g ] plicas
incomplete, calcule partial incorecte.
Suficient (6) Aplicare mecanica a notiunilor, fara reflectie reald Raspunsuri corecte partial, lacune de logica
- Cn L Confuzie teoretica, aplicatii gresite, lipsa de
Insuficient (<5) Nu demonstreaza intelegerea notiunilor fundamentale » aplicatii gresite, fip
argumentare.

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in sedinta
de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. dr. TITUS CONSTANTIN BALAN Prof. dr. SORIN AUREL MORARU
—~ o
— } (/ o > ...,l/ T
1" oy Director de departament
Decan”
Prof. dr. COSTIUC LIVIU Prof. dr. COSTIUC LIVIU
Titular de curs Titular de laborator
Nota:

Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazi conform cu Nomenclatorul
domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DS (disciplind de specializare)/
DC (disciplina complementarad) - atat pentru nivelul de licenta cat si pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DOB (disciplind obligatorie)/ DOP (disciplina optionald)/
DFA (disciplina facultativa);
%) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Tnvatamant superior

Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de Licenta

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Robotica / Inginer

2. Date despre disciplind

2.1 Denumirea disciplinei

Arhitectura calculatoarelor numerice

2.2 Titularul activitatilor de curs

Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU

2.3 Titularul activitatilor de seminar/
laborator/proiect

Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU

2.4 Anul de studiu 2 2.5 Semestrul | 4 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul Continut DS
disciplinei Obligativitate DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)

3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care:3.2 curs | 2 3.3 seminar/laborator/ 0/2/0
proiect

3.4 Total ore din planul de invdtamant 56 din care:3.5curs | 28 3.6 seminar/laborator/ 0/28/0
proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 23

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 20

Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 20

Tutoriat 4

Examinari 2

Alte activitati

3.7 Total ore de activitate a studentului 69
3.8 Total ore pe semestru 100
3.9 Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum ° Parcurgerea cursurilor: Logica computationald, Circuite electronice liniare,
Electronicd digitala, Analiza si sinteza circuitelor numerice |

4.2 de competente ° Utilizarea de cunostinte de matematica, fizica, tehnica masurarii, grafica tehnica,
inginerie mecanicad, chimica, electrica si electronica in ingineria sistemelor.

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului ° videoproiector
° note de curs
. bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a ° videoproiector

seminarului/laboratorului/ o retea de calculatoare

proiectului ° programe specializate
° indrumar de laborator
° bibliografia recomandata

6. Competente specifice acumulate (confo
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CP.1 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor specifice domeniului fundamental STIINTE INGINERESTI

1.1. Cunostinte
R..1.1.1 Absolventul identifics si descrie concepte, principii si metode de bazi din matematic3, fizicd, chimie,
desen tehnic, economie si informatica.

1.2. Aptitudini

R.1.1.2.5. Absolventul aplica criterii si metode de evaluare pentru identificarea, modelarea, experimentarea,
analiza si aprecierea calitativa si cantitativd a fenomenelor si proceselor specifice domeniului fundamental
folosind inclusiv tehnologii digitale.

R.1.1.2.7. Absolventul concepe solutii, respectand standarde relevante, pentru probleme de inginerie de
complexitate medie care indeplinesc nevoile specificate.

1.3. Responsabilitate si autonomie
R.I.1.3.2. Absolventul practicd rationamentul logic, evaluarea si autoevaluarea in luarea deciziilor.

CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizand componente si ansambluri partiale
tipizate si netipizate precum si resurse CAD

4.1. Cunostinte

% R.1.4.1.1. Absolventul descrie terminologia tehnica specifics si elementele conceptuale de baza ale sistemelor
5 utilizate Tn robotica pentru realizarea de sisteme de automatizare locala.

(%] ~ « u. v . oy o . PT] . . ~

Q@ R.1.4.1.2. Absolventul explica, interpreteaza si utilizeaza principiile de functionare ale subsistemelor in

o . . . . . . o ..

s proiectarea si implementarea schemelor bloc si de functionare pentru sisteme de automatizare locala utilizate
. n robotica.

[

()

< o

o 4.2. Aptitudini

S

o

o

R.1.4.2.1. Absolventul elaboreaza modelul constructiv-functional si proiecteaza ansamblurile partiale integrate
n subsisteme robotice pentru automatizari locale.

4.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.4.3.1. Absolventul decide cu privire la alegerea variantelor optime de componente si ansambluri pe care le
va folosi in realizarea de aplicatii de automatizare, in functie de specificul acestora.

CP.6 Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronica ale sistemelor robotice

6.1. Cunostinte

R.1.6.1.2. Absolventul identifica si descrie functionarea diferitelor circuite in comanda sistemelor robotice si
principiile de functionare, domeniul de utilizare, circuitele de interfatare si tehnici de procesare numerica
fundamentald a semnalelor aferente senzorilor.

6.2. Aptitudini

R.1.6.2.3. Absolventul opereaza cu programe de instrumentatie virtuald si programeazd microcontrolerele si
automatele programabile pentru conducerea sistemelor robotice.

R.1.6.2.7. Absolventul dezvolts software de tip open-source.

6.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.6.3.2. Absolventul utilizeaza cunostintele dobandite in propunerea de circuite electronice in proiecte de
sisteme robotice.

CT.1: Tndeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacts a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare
aferente

R.I. CT1.1: s& duca la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si termenele de executie.

CT.3: Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor de
comunicare si formare profesionala asistata

R.I. CT3.1: s§ identifice surse de informatii pentru formarea profesional3 continua.

R.T. CT3.2: s§ utilizeze o comunicare eficienta.

Competente transversale
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7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al
disciplinei

(] Disciplina si propune sa i familiarizeze pe studenti cu problemele specifice
arhitecturii calculatoarelor. Se pune accentul pe prezentarea intr-o conceptie unitara a
aspectelor privind arhitecturile existente si pe structura unui sistem de calcul, urmarindu-se
atat insusirea notiunilor teoretice de baza cat si ilustrarea aplicarii practice prin studii de caz.

7.2 Obiectivele specifice

° Cunostinte teoretice:

- cunoasterea principiilor constructive ale unui sistem de calcul.
- cunoasterea principiilor structurale ale unui sistem de calcul.
- cunoasterea principiilor functionale ale unui sistem de calcul.
- cunoasterea blocurilor componente ale unui sistem de calcul.
. Deprinderi dobandite:

- proiectarea schemei bloc a unui sistem de calcul.

- incadrarea unui sistem de calcul intr-o anumita arhitectura.

° Abilitati dobandite:

- realizarea unui program in limbaj de asamblare.

- proiectarea unui sistem de calcul folosind blocuri componente.

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar | Observatii
de ore

Introducere in arhitectura microprocesoarelor. prelegere clasica 6

Fundamente privind organizarea si functionarea explicatie 6

microprocesorului. problematizare

Arhitectura setului de instructiuni. demonstratie 6

Unitatea de control a UCP. conversatie 6

Sistemul de memorie. studii de caz 2

Sistemul de intrare-iesire. 2

Bibliografie:

[1] Camille Fournier, lan Nowland, Platform Engineering, O'Reilly Media, 2024
[2] Toacse, Gh., Nicula, D. — Electronicd digitald, Ed. Tehnica, Bucuresti, 2005

[3] Jim Ledin, Dave Farley, Modern Computer Architecture and Organization: Learn x86, ARM, and RISC-V architectures and
the design of smartphones, PCs, and cloud servers, 2nd Edition, Packt Publishing, 2022
[4] Noam Nisan, Shimon Schocken, The Elements of Computing Systems, second edition: Building a Modern Computer from

First Principles, The MIT Press, 2021

8.2 Seminar Metode de predare- Numar | Observatii
fnvatare de ore

8.3 Laborator Metode de predare- Numar | Observatii
fnvatare de ore

Structura unui program in limbaj de asamblare. conversatie 4

Sintaxa de baza a limbajului de asamblare demonstratie 2

Lucrul cu registrele unui sistem de calcul experiment individual 4

Apeluri de sistem si moduri de adresare experiment Tn grupuri mici | 2

Variabile si constante in limbajul de asamblare exercitii 4

Instructiuni aritmetice studii de caz 2

Instructiuni logice prezentdri de referate 2

Utilizarea conditiilor in limbajul de asamblare evaluare 6

Utilizarea numerelor 2

8.4 Proiect Metode de predare- Numar | Observatii
fnvatare de ore

Bibliografie:

[1] Camille Fournier, lan Nowland, Platform Engineering, O'Reilly Media, 2024
[2] Toacse, Gh., Nicula, D. — Electronica digitald, Ed. Tehnica, Bucuresti, 2005

[3] Jim Ledin, Dave Farley, Modern Computer Architecture and Organization: Learn x86, ARM, and RISC-V architectures and
the design of smartphones, PCs, and cloud servers, 2nd Edition, Packt Publishing, 2022
[4] Noam Nisan, Shimon Schocken, The Elements of Computing Systems, second edition: Building a Modern Computer from

First Principles, The MIT Press, 2021
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9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina, prin problematica tratatd, apartine domeniului sistemelor de calcul automate. Ea prezinta cunostintele
necesare intelegerii functionarii sistemelor de calcul.

practica (conform baremurilor specificate) sunt de minim 5.

10. Evaluare
Tip de activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala
10.4 Curs Claritatea, coerenta si concizia Evaluare prin examen pe calculator 50%
expunerii utilizdndu-se platforma de
Gradul de acoperire a problematicii elLearning a universitatii:
cerute de subiecte — test de cunostinte teoretice;
Corectitudinea matematic3 a relatiilor | Pentru fiecare subiect se specificd
de calcul baremul de notare care se
comunica studentilor odata cu
subiectele.
Utilizarea corecta a algoritmilor Evaluare continua pe parcursul 20%
specifici problematicii cursului semestrului prin teme legate de
Utilizarea corecta a termenilor si aspectele discutate
notiunilor specifice cursului
Capacitatea de exemplificare
10.5 Laborator Aplicarea metodelor specifice de Evaluare pe parcurs. 30%
rezolvare pentru problema data Evaluare prin proba practica —
Utilizarea corectd si fluentd a colocviu de laborator.
termenilor specifici
Capacitatea de exemplificare
Interpretarea rezultatelor
10.7 Standard minim de performanta
° Participarea la examen este conditionata de: efectuarea integrala a lucrarilor de laborator si promovarea
colocviului de laborator.
° Media la examen se calculeaza numai in situatia in care nota obtinuta la proba teoretica si nota obtinuta la proba

Prezenta Fisa de disciplind a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in sedinta
de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN,,
Decan g

Prof. dr. ing. Sorin-Aurel Moraru,
— Director departament

Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU

Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU
Titular de curs v

.

Titular de seminar/ laborator/ proiect "~

.........................................................................................
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Tnvatamant superior Universitatea Transilvania din Brasov
1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei
1.4 Domeniul de studii de licenta Mecatronica si Robotica
1.5 Ciclul de studii Licenta
1.6 Programul de studii/ Calificarea Robotica / Inginer
2. Date despre disciplina
2.1 Denumirea disciplinei Electronica digitala
2.2 Titularul activitatilor de curs Dr. ing. Alexandru-Florian POPOV
2.3 Titularul activitatilor laborator Dr. ing. Alexandru-Florian POPOV
2.4 Anul de studiu 2 |25 4 | 2.6Tipulde evaluare E | 2.7 Continut DS
Semestrul Regimul 75 ieativitate | DI
disciplinei
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 3 din care: 3.2 curs 2 3.3 laborator 1
3.4 Total ore din planul de invatamant 42 din care: 3.5 curs 28 3.6 laborator 14
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 12
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 10
Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 6
Tutoriat 3
Examinari 2
Alte activitati -
3.7 Total ore de activitate a 33
studentului
3.8 Total ore pe semestru 75
3.9 Numarul de credite 3
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum * Parcurgerea cursurilor: Electrotehnicd; Circuite electronice liniare
4.2 de competente * C1. Utilizarea de cunostinte de matematica, fizica, tehnica masurarii, grafica
tehnica, inginerie mecanica, electrica si electronica in ingineria sistemelor.
5. Conditii (acolo unde este cazul)
5.1 de desfasurare a cursului * Sala de curs; videoproiector
* note de curs
* bibliografia recomandata
5.2 de desfasurare a laboratorului » sala de laborator; indrumar de laborator
* platforma NI-ELVIS pentru incercari circuite electronice si instrumentatie
* echipamente de laborator: surse, generatoare, osciloscoape, avometre

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invitamant)

Competente profesionale CP.6 Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronica ale
sistemelor robotice

6.1. Cunostinte

R.1.6.1.2. Absolventul identifics si descrie functionarea diferitelor circuite in comanda
sistemelor robotice si principiile de functionare, domeniul de utilizare, circuitele de
interfatare si tehnici de procesare numerica fundamentala a semnalelor aferente
senzorilor.
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R.1.6.1.3. Absolventul explici si interpreteaza specificul proceselor robotice in
vederea proiectarii sistemului de actionare folosind sisteme de instrumentatie
virtuald si mediile de programare pentru microcontrolere si automate programabile.

6.2. Aptitudini

R.1.6.2.2. Absolventul alege si aplici software specific pentru analiza circuitelor.
R.1.6.2.3. Absolventul opereazd cu programe de instrumentatie virtual3 si
programeaza microcontrolerele si automatele programabile pentru conducerea
sistemelor robotice.

R.1.6.2.5. Absolventul realizeazi prototipuri virtuale si reale pentru ansambluri
partiale de comanda si control a sistemelor robotice.

R.1.6.2.6. Absolventul elaboreaza proceduri de incercare a produselor, sistemelor si
componentelor electronice.

6.3. Responsabilitate si autonomie

R.1.6.3.1. Absolventul decide cu privire la alegerea tipului de sistem de reglare
automata ce trebuie implementat in anumite aplicatii si este responsabil de
functionarea corespunzatoare a acestuia.

R.1.6.3.2. Absolventul utilizeaz& cunostintele dobandite in propunerea de circuite
electronice in proiecte de sisteme robotice.

7.0biectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei * Un nivel rezonabil de cunostinte teoretice despre circuitele electronice de
impulsuri, familiilor de circuite integrate digitale si a celor de interfata
si abilitati Tn proiectarea, realizarea si incercarea acestor circuite.
7.2 Obiectivele specifice
» intelegerea functiondrii dispozitivelor in regim de impulsuri si a
circuitelor simple de formare a impulsurilor.
e Analiza si calculul circuitelor basculante cu tranzistoare.
* Cunoasterea principalelor familii de circuite electronice digitale.
* Calculul circuitelor de interfata.
Realizarea practica a unor circuite simple: formatoare de impulsuri, circuite
basculante, circuite cu circuite integrate digitale si circuite de interfata.

8.Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de Observatii
ore
1. Probleme generale prelegere clasica 2 ore
- semnale sub forma de impulsuri sau digitale exercitii de analiza si
- prelucrarea semnalelor digitale proiectare
2. Dispozitive electronice in regim de comutatie 2 ore
-diode

-tranzistoare

3. Circuite elementare de formare a impulsurilor 2 ore
-elemente de circuit pasive sub impuls dreptunghiular
-circuite RC, RL si RLC sub impuls dreptunghiular
-circuite elementare de formare a impulsurilor

4. Circuite basculante cu tranzistoare 4 ore
-clasificare
-circuite bistabile
-circuite monostabile si astabile
-circuitul basculant Schmitt
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5. Circuite integrate digitale 10 ore
-evolutie si parametri
-familia TTL
-familia CMOS
-alte familii

6. Circuite de interfatd pentru circuite integrate digitale 4 ore
-circuite de interfata cu alte elemente de circuit
-circuite de interfatd interfamili
-circuite de interfata cu circuite analogice

7. Circuite de conversie si esantionare-memorare 4 ore
-convertoare AD
-convertoare DA
-circuite de esantionare si memorare

Bibliografie curs:

[1] Radu Cadmpeanu, Leonard Pitu “Electronica digitala- Circuite de impulsuri”, Editura Universitatii
Transilvania din Brasov, 2010.

[2] Radu Campeanu, “Electronica analogica”, Editura Universitatii Transilvania din Brasov, 2011.
[3] P. Horowitz, W. Hill, “The Art Of Electronics”. Cambridge University Press, 1989.
[4] G. Toacse, D. Nicula. “Electronica Digitala- Dispozitive, Circuite, Proiectare”(Vol I, Vol Il), Ed Tehnica, 2005.
[5] I. Sztojanov, S. Pasca, N Tomescu, “Electronica analogica si digitald”. Editura Albastra, Cluj-Napoca, 2008.
[6] F. Asadi, ABCs of Electronics — Digital Electronics, Apress / Springer, 2024.

8.2 Laborator Metode de predare- Numar de Observatii
invatare ore

1. Protectia muncii si prezentarea echipamentelor de experimentin grupuri 2 ore

laborator cu exercitii de utilizare mici

2. Circuite de formare a impulsurilor invatare prin 2 ore

3. Circuitul basculant bistabil descoperire 2ore

4. Circuite basculante mono si astabile prezentdride 2 ore

5. Familia TTL referate 2 ore

6. Familia CMOS 2 ore

7. Circuite de interfata 2 ore

Bibliografie laborator:
[1] Radu Campeanu, “Circuite electronice liniare”, Editura Universitatii Transilvania din Brasov, 2007.

2

[2] Radu Campeanu, “Electronica analogica”, Editura Universitatii Transilvania din Brasov, 2011.

9.Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina pune la dispozitie cunostintele necesare analizei, proiectarii si incercarii circuitelor electronice de
impulsuri si digitale de complexitate mica sau medie necesare in proiectele mai mici sau mai mari specifice
ingineriei sistemelor.

10.Evaluare

Tip de activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finald

10.4 Curs Nivelul de cunostinte teoretice Evaluare pe parcurs 10%
Examen scris: subiect teoretic 70%

Pentru fiecare subiect se specifica
baremul de notare care se comunica
studentilor odata cu subiectele.

Prezenta la curs Se constata pe parcursul semestrului 10%
10.5 Laborator Abilitatea de a realiza siincerca Evaluare pe parcurs prin referate si 10%
circuite electronice digitale discutie finala

Capacitatea de evaluare a rezultatelor
experimentelor

10.6 Standard minim de performanta

* Selectia si utilizarea independenta a metodelor si algoritmilor Tnvatati pentru situatii tip cunoscute precum si
finalizarea de calcule (analitice si numerice) cu marimi fizice.

Prezenta Fisa de disciplind a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in sedinta

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6



de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Decan Facultate IESC,
Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN,,

S
Decan

Director Departament ATI
Prof. dr. ing. Sorin-Aurel Moraru
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Titular curs,

Dr. ing. Alexandru-Florian POPOV

b

Titular laborator,
Dr. ing. Alexandru-Florian POPOV

b
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Tnvatamant superior

Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licenta

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii

Licenta

1.6 Programul de studii

Robotica / Inginer

2. Date despre disciplind

2.1 Denumirea disciplinei | Rezistenta Materialelor

2.2 Titularul activitatilor de curs

Conf. dr. ing. Marian Nicolae VELEA

2.3 Titularul activitatilor de seminar/laborator/proiect

Conf. dr. ing. Marian Nicolae VELEA

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

2.4 Anul de studii I 2.5 Semestrul | Il 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul Continut DS
disciplinei Obligativitate DOB

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

3.1 Numar de ore pe sdptamana 3 3.2dincare:curs | 2 3.3 laborator 1

3.4 Total ore din planul de invatamant 42 3.5din care: curs | 28 3.6 laborator 14

Distributia fondului de timp

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 15

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 10

Pregatire seminar, teme, referate, portofolii si eseuri 6

Tutoriat -

Examinari 2

Alte activitati

3.7 Total ore de activitate a studentului 33

3.8 Total ore pe semestru 75

3.9 Numarul de credite! 3

4.1 de curriculum

cunostinte de: algebra liniard, matematici speciale, mecanica, stiinta si tehnologia

materialelor.

4.2 de competente

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului

calculator, videoproiector si ecran de proiectie, tabla

5.2 de desfasurare a
laboratorului

laboratorul de rezistenta materialelor

6. Competente specifice acumulate si rezultate ale invatarii (Se va completa cu informatii din preambulul PI)
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Competente profesionale

CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica

2.1. Cunostinte

R.1.2.1.1. Absolventul identifica si descrie metodele necesare efectudrii calculului de rezistents si
deformabilitate a pieselor si structurilor de rezistenta, in regim static si dinamic la solicitari simple si compuse.
R.1.2.1.2. Absolventul identifica si descrie structura si proprietatile celor mai utilizate categorii de materiale.
R.1.2.1.5. Absolventul defineste cerinte tehnice.

2.2. Aptitudini

R.I.2.2.1. Absolventul alege si aplicd metoda de calcul potrivita pentru diferite tipuri de solicitiri mecanice sau
potrivite calculului la oboseala pentru diferite materiale.

R.1.2.2.2. Absolventul alege corect materialul in functie de aplicatie.

2.3. Responsabilitate si autonomie

R.1.2.3.1. Absolventul utilizeazi componente sau structuri astfel incat s3 reziste la solicitirile mecanice impuse.
R.I.2.3.2. Absolventul decide cu privire la alegerea tipului de material din care sunt realizate diferite repere si
este responsabil de asigurarea proprietatilor necesare acestuia.

CP.5 Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor si componentelor sistemelor robotice

5.1. Cunostinte
R.1.5.1.1. Absolventul defineste principiile si metodele de functionare, proiectare asistat3 si simulare pentru
subsisteme si componente robotice.

5.2. Aptitudini
R.I.5.2.1. Absolventul alege si aplicd metode de evaluare a proiectelor de sisteme robotice.
R.I.5.2.4. Absolventul analizeazi datele testelor.

5.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.5.3.1. Absolventul efectueaza controlul calit3tii.

. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)
7.1 Obiectivul general al disciplinei e Explicarea conceptelor referitoare la calculele de rezistenta
7.2 Obiectivele specifice e trasarea diagramelor de eforturi sectionale;

e solicitarea axiala, flambajul barelor zvelte

e solicitarea la incovoiere

e solicitarea la forfecare

e solicitarea la torsiune

e calculul de rezistenta folosit Tn cazul solicitarii compuse prin folosirea teoriilor
de rezistenta (ipoteze de rupere);

e calculul de rezistenta in cazul sarcinilor dinamice; calculul de rezistenta in cazul
solicitarii de oboseala.

e Introducere in MEF

. Continuturi
8.1 Curs Metode de predare Numar de ore Observatii
Introducere. Structura cursului 2
Recapitulare notiuni necesare. Calculul 2
reactiunilor din legaturi
Eforturi sectionale. Diagrame de eforturi 4
sectionale.

Tensiuni. Tensorul tensiunilor

Prelegere cu slide-uri;

Deformatii. Deformatii specifice

Tmbunatatita prin

Caracteristici geometrice ale sectiunilor barelor.

conversatie,

Solicitari axiale. Flambajul

demonstratie

Solicitarea la incovoiere

didactica..

Solicitarea la torsiune

Solicitarea la forfecare

Solicitari compuse

Solicitari variabile

NININININININININ
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Introducere in MEF 2

Bibliografie

1. BUZDUGAN, Gh. — Rezistenta materialelor, Editura Academiei, Bucuresti, 1986;

2. CIOFOAIA, V.; CURTU, I. — Teoria elasticitatii corpurilor izotrope si anizotrope, Universitatea “Transilvania” din
Brasov, 2000;

3. CURTU, I.; ROSCA, C. — 2288 probleme de rezistenta materialelor, vol. 1 si 2, Brasov, Reprografia Universitatii,
1991;

4, CURTU, I.; ROSCA, C.; CRISAN, R. — Memorator de Rezistenta Materialelor / Aide-Memoire de resistance des
materiaux. Handbook for strength of materials, Brasov, Reprografia Universitatii, 1995;

5. CURTU, I.; BIT, C. — Rezistenta materialelor si teoria elasticitatii: curs si aplicatii, partea a Ill-a, Brasov, Reprografia
Universitatii, 2000;

6. CURTU, I.; CIOFOAIA, V.; KUCHAR, P.; CERBU, Camelia; BOTIS, M.; REPANOVICI, Angela — Rezistenta materialelor.
Probleme. (Festigkeitslehre), vol. I, Editura Infomarket 2001, ISBN 973 — 8204 -16 — X;

7. DEUTSCH, I. — Rezistenta materialelor, Editura Didactica si Petagogica, Bucuresti, 1983;

8. DEUTSCH, I.; GOIA, I., CURTU, I.; NEAMTU, T.; SPERCHEZ, Fl. — Probleme de Rezistenta materialelor, Editia a Il-a,

Revizuita, Editura Didactica si Pedagogica, Bucuresti, 1983;
9. Bhaskar, K.; Varadan, T.K., Strength of Materials: A Concise Textbook, Springer, 2022.

8.2 Laborator Metode de predare- Numar de ore Observatii
invatare
Protectia muncii. Introducere. Prezentarea Conversatie 2
Laboratorului.
ncercarea la tractiune Test experimental 2
Flambajul barelor drepte Test experimental 2
Tncercarea la incovoiere in trei puncte Test experimental 2
Tncercarea torsiune Test experimental 2
Introducere in MEF - aplicatii Conversatie 2
Demonstratie
Recapitulare si recuperare (unde este cazul) Discutie 2
Verificarea lucrarilor
de laborator

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

10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala
10.4 Curs e Explicarea corectd a unui concept, principiu, 70%
structuri, functii, etc. specifice Rezistentei
Materialelor, folosind notiunile teoretice predate
e Alegerea variantei corecte dintr-o serie de situatii
propuse si argumentarea alegerii folosind e Evaluare scrisa cu itemi
notiunile teoretice predate subiectivi sau obiectivi
e Utilizarea corecta a limbajului de specialitate
o Claritatea, coerenta si concizia expunerii
e Gradul de acoperire a problematicii cerute de
subiecte
10.5 Laborator | Abilitatea de a sintetiza si prelucra datele masurate e Verificarea temelor de casa | 30%
in cadrul orelor de laborator. si verificarea efectudrii
Capacitatea de rezolvare si explicare a problemelor lucrarilor pe parcursul
de casa. laboratorului.
10.6Standard minim de performanta
o Participarea la examen este conditionata de finalizarea activitatii aplicative prin efectuarea integrala a lucrarilor
de laborator si prezentarea caietului de probleme cu temele rezolvate pentru acas3;
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. Media la examen se calculeaza numai in situatia n care nota obtinuta la proba teoretica si nota obtinuta la
evaluarea activitatii de laborator sunt de minim 5.

Grila de evaluare pe niveluri de performanta

Nivel de performanta

Descriere generala

Caracteristici

Excelent (10-9)

Stdpaneste integral conceptele; analizele sunt
inovative si exacte

Terminologie perfecta, structura logica,
autonomie, gandire criticd

Foarte bine (8)

Demonstreaza intelegere solida si aplicare corectd

Erori minore, dar coerenta conceptuala si
aplicativa

Bine (7)

intelege conceptele de bazs, dar aplicarea este partiald

Terminologie uneori inexacta, explicatii
incomplete

Suficient (6)

Aplicare mecanica a notiunilor, fara reflectie reala

Raspunsuri corecte partial, lacune de logica

Insuficient (<5)

Nu demonstreazad intelegerea notiunilor fundamentale

Confuzie teoretica, aplicatii gresite, lipsa de
argumentare

Prezenta Fisa de disciplind a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in sedinta
de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.
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Prof. dr. Ing. Titus Constantin BALAN
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Prof. dr. Ing. Sorin Aurel MORARU
Director de departament

Titular de curs

Conf. Dr. ing. Marian Nicolae Velea,

Conf. Dr. ing. Marian Nicolae Velea,
Titular de laborator

Nota®: Un credit este echivalent cu 30 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licenta

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Robotica / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Masini

si actionari electrice

2.2 Titularul activitatilor de curs

S.L.dr.ing. Laurentiu lonel DIACONU

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ S.L.dr.ing. Laurentiu lonel DIACONU

proiect

2.4 Anul de studiu 2 | 2.5 Semestrul 2 | 2.6 Tipul de evaluare E | 2.7 Regimul Continut® DS
disciplinei Obligativitate® DI

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

3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/0
proiect

3.4 Total ore din planul de 56 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/28/0

fnvatamant proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 5
Documentare suplimentara in bibliotecad, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 5
Pregatire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 3
Tutoriat 4
Examinari p
Alte activitati.....coocerveeeneerieereieeee, 0
3.7 Total ore de activitate a 19
studentului
3.8 Total ore pe semestru 75
3.9 Numairul de credite® 3

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum Analiza matematica, Algebra liniarageometrie analitica si diferentiala, Matematici

spe

ciale, Fizica, Electrotehnica, Electronica analogica si digitala, Sisteme de achizitie si

interfete, Bazele sistemelor automate.

sid

4.2 de competente Competente practice si teoretice de: Analiza matematica, Algebra liniarageometrie
analitica si diferentiala, Matematici speciale, Fizica, Electrotehnica, Electronica analogica

igitala, Sisteme de achizitie si interfete, Bazele sistemelor automate.

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului

Sala de curs cu tabla, calculator si videoproiector

5.2 de desfasurare a seminarului/
laboratorului/ proiectului

Laborator cu echipament specific lucrarilor practice ale disciplinei.

6. Competente specifice acumulate
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Competente profesionale

CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizand componente si
ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD

4.1. Cunostinte

R.1.4.1.1. Absolventul descrie terminologia tehnica specifica si elementele conceptuale de
baza ale sistemelor (mecanice, pneumatice, hidraulice, electrice, electronice, optice,
informatice etc.) utilizate in robotica pentru realizarea de sisteme de automatizare locala.
R.1.4.1.2. Absolventul explicd, interpreteaza si utilizeaza principiile de functionare ale
subsistemelor in proiectarea si implementarea schemelor bloc si de functionare pentru
sisteme de automatizare locala utilizate in robotica.

4.2. Aptitudini

R.1.4.2.1. Absolventul elaboreazi modelul constructiv-functional si proiecteazi
ansamblurile partiale (mecanice, pneumatice, hidraulice, electrice, optice etc.) integrate in
subsisteme robotice pentru automatizari locale.

R.1.4.2.2. Absolventul utilizeazd metode de evaluare a performantelor subsistemelor
robotice in aprecierea eficientei in exploatare a acestora.

4.3. Responsabilitate si autonomie

R.1.4.3.1. Absolventul decide cu privire la alegerea variantelor optime de componente si
ansambluri pe care le va folosi in realizarea de aplicatii de automatizare, in functie de
specificul acestora.

CP.6 Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronica ale
sistemelor robotice

6.1. Cunostinte

R.1.6.1.2. Absolventul identifica si descrie functionarea diferitelor circuite in comanda
sistemelor robotice si principiile de functionare, domeniul de utilizare, circuitele de
interfatare si tehnici de procesare numerica fundamentala a semnalelor aferente
senzorilor.

6.2. Aptitudini
R.1.6.2.8. Absolventul proiecteazi componente de automatizare.

6.3. Responsabilitate si autonomie

R.1.6.3.1. Absolventul decide cu privire la alegerea tipului de sistem de reglare automata ce
trebuie implementat in anumite aplicatii si este responsabil de functionarea
corespunzatoare a acestuia.

Competente transversale

CT.1: Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exact3 a obiectivelor de realizat, a
resurselor disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de
lucru si termenelor de realizare aferente

R.T. CT1.1: s& duci la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si
termenele de executie.

CT.2: Executarea responsabila a unor sarcini de lucru in echipa pluridisciplinara cu
asumarea de roluri pe diferite paliere ierarhice
R.T. CT2.1: s& poatd coordona echipe multidisciplinare si s isi asume diferite roluri.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei Dezvoltarea unui sistem unitar de cunostinte si a unei atitudini critice prin utilizarea

si interpretarea coerenta a teoriilor, modelelor si tehnicilor din domeniul
Mecatronica — Robotica.

Cunoasterea fenomenelor si proceselor fizice ce au loc in sistemele mecatronice si
robotice cu scopul de a propune si interpreta coerent solutii pentru rezolvarea
acestora.

Formarea competentelor de cooperare si comunicare prin implicarea in activitati de
managementul si expertizarea proiectelor.
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7.2 Obiectivele specifice Instruirea teoretica, aplicativa si practica in domeniul Mecatronica — Robotica,

bazata pe cunostinte fundamentale si de specialitate, precum si pe abilitati
practice de proiectare, realizare si experimentare a problematicilor din domeniile
industriale si ale serviciilor.

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de ore Observatii
1. Masina de c.c. cu infasurare de excitatie. Expunere, explicare,

1.1. Constructie. demonstrare. 2 -
1.2 Clasificarea masinilor de c.c..

2. Masina de c.c..

2.1. Tensiunea electromotoare indusa intre periile )

masinii de c.c.

2.2. Expresia cuplului electromagnetic.

3. Regimul nestationar al motorului de c.c. cu Expunere, explicare, 5 i
excitasie separate. demonstrare.

4, Regimul stationar al motorului de c.c. cu 5

excitatie separate.

5. Motorul de curent continuu. Comanda pe Expunere, explicare,

indus, pe excitatie si comanda combinata la motorul cu | demonstrare. 2 -
excitatie separata.

6. Masina asincrona. Expunere, explicare,

6.1. Elemente construcrive. demonstrare.

6.2. Campul magnetic invartitor produs de o

infasurare trifazata imobild parcursa de un sistem 4 -
trifazat de curenti.

6.3. Principiul de functionare, ecuatii si schema

electrica echivalenta.

7. Puterea electromagnetica, cuplul Expunere, explicare,

electromagnetic si caracteristica mecanica a masinii demonstrare. 2 -
asincrone..

8. Masina electrica de curent alternativ sincrona.

8.1. Elemente constructive. Principiul de

functionare. 4 -
8.2. Tensiunea electromotoare indusa.

8.3. Reactia indusului masinii sincrone.

9. Masina electrica de curent alternativ sincrona.

9.1. Ecuatii de functionare si schema electrica

echivalenta. 2

9.2. Puterea electromagnetica si cuplul

electromagnetic ale masinii sincrone.

10. Masini electrice de c.c. fara perii, elemente

constructive, comutatia si caracteristici de 2 -
performanta..

11. Masini electrice de c.a. fara perii, elemente

constructive, magneti permanenti utilizati in consructie, 2

ecuatii de functionare si cuplul electromagnetic.

12. Motoare pas-cupas. Structuri constructive. )

Principii de functionare

Bibliografie

1. Gogioiu, A. s.a. - Electrotehnica si masini electrice. Masini electrice. Universitatea din Brasov, 1980

2. Topa |. — Automatizarea actionarilor electrice, Universitatea din Brasov, 1980.

3. Magureanu R., Vasile N. — Servomotoare fara perii tip sincron, Bucuresti, Editura Tehnica, 1990.

4, Topa, I., Danila,A. si Diaconu, L. — Elemente de executie electrice. Bucuresti, Editura Matrix Rom, 2005.

5. Topa, I.. si Diaconu, L. — Actionari electrice reglabile cu masini de curent continuu. Bucuresti, Editura Matrix Rom,
20009.

6. Topa, I., Danila,A. si Diaconu, L. — Actionari electrice reglabile cu masini asincrone. Bucuresti, Editura Matrix Rom,
2007.
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Elsevier / Newnes, 2021.

7. Hughes, Austin; Drury, Bill, Electric Motors and Drives: Fundamentals, Types and Applications, editia a 5-a,

Documentatii tehnice specifice pentru standurile de lucrari din laborator cataloage de masini electrice.

8.2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de Numar Observatii
predare-invatare de ore

1. Prezentarea lucrarilor si instructaj N.S.P.M. Informare, 5
explicare.

2. Elemente constructive si principiul de functionare la Explicare,

masinile de c.c.. demonstrare, 2
determinare

3. Determinarea caracteristicilor mecanice artificiale Explicare,

reostatice, de tensiune si de flux ale masinii de c.c. cu excitatie demonstrare, 4

separata. determinare

4. Comanda pe indus a masinii de c.c. cu excitatie separata. 2

5. Comanda pe excitatie a masinii de c.c. cu excitatie separata. 2

6. Masina de c.a. asincrona.Variante constructive si principiul Explicare,

de functionare. demonstrare, 2
determinare

7. Determinarea caracteristicilor mecanice artificiale reostatice | Explicare,

ale masinii asincrone trifazate. demonstrare, 2
determinare

8. Comanda automata a pornirii stea - triunghi a motorului Explicare,

asincron trifazat cu rotorul in scurtcircuit demonstrare, 2
determinare

9. . Comanda automata a pornirii si franarii dinamice a Explicare,

motorului asincron trifazat cu rotorul in csurtcircuit. demonstrare, 2
determinare

10. Masina de c.a. sincrona.Variante constructive si principiul Explicare,

de functionare. demonstrare, 2
determinare

11. Masini de c.c. fara perii, constructie si principiul de Explicare,

functionare. demonstrare, 2
determinare

12. Elemente constructive si principiul de functionare la Explicare,

masinile pas cu pas si sincrone. demonstrare, 2
determinare

13. Verificarea cunostintelor insusite la lucrarile practice. Examinarea
cunostintelor 5
teoretice si
practice.

Bibliografie

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu agteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, asociatilor
profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

| n functie de solicitirile angajatorilor, se pot aprofunda teme sau capitole ale disciplinei.

10. Evaluare

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs Notiuni teoretuce de baza

scris, scris si oral, oral, test,

80%

10.5 Seminar/ laborator/ proiect Deprinderi practice de

laborator.

aplicatie practica, demonstrare

20%

10.6 Standard minim de performanta
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Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in sedinta

de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN,,
Decan

//"‘

YIBZE
(/ 2f

Prof.dr.ing. Sorin Aurel MORARU,
Director de departament

Sef lucr.dr.ing. Laurentiu lonel DIACONU,

Titular de curs

Sef lucr.dr.ing. Laurentiu lonel DIACONU,

Titular de seminar/ laborator/ proiect
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Tnvatamant superior

Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de Licenta

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Roboticd / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Practica

2.2 Titularul activitatilor de curs

Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU

2.3 Titularul activitatilor de seminar/
laborator/proiect

Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU

2.4 Anul de studiu 2 2.5 Semestrul | 4 2.6 Tipul de evaluare | C | 2.7 Regimul Continut DS

disciplinei Obligativitate DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 0 dincare:3.2curs |0 3.3 seminar/laborator/ 0/0/0
proiect

3.4 Total ore din planul de invatdamant 90 dincare:3.5curs | O 3.6 Practica 90

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 5

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 5

Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri

Tutoriat

Examinari

Alte activitati ....occoeveveeereinnens

3.7 Total ore de activitate a studentului | 10
3.8 Total ore pe semestru 100
3.9 Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum °

Nu este cazul

4.2 de competente °

Nu este cazul

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului

Nu este cazul

5.2 de desfasurare a
seminarului/laboratorului/
proiectului

Companii

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6




7.1. Cunostinte

complexe.

7.2. Aptitudini

opereazd, depaneaza si repara un sistem robotic.

7.3. Responsabilitate si autonomie

subsistemelor robotice prin abordare integrata.

disponibile, conditiilor de finalizare a acestora

Competente profesionale

8.1. Cunostinte

proiect.

8.2. Aptitudini

8.3. Responsabilitate si autonomie

R.1.8.3.1. Absolventul asigurd managementul de proiect.
R.1.8.3.3. Absolventul implementeaza un plan de lucru prin munca in echipa si responsabilitati distribuite.

R.1.8.2.1 Absolventul elaboreazé un plan de lucru, un program si un buget.

R.I.7.2.2. Absolventul elaboreaz fluxurile logistice specifice aplicatiilor de sistem robotic.

CP.7 Proiectarea asistata, realizarea si mentenanta sistemelor robotice prin integrarea subsistemelor
componente (mecanic, electronic, optic, informatic etc.)

R.1.7.1.2. Absolventul explics si interpreteaza integrarea subsistemelor pentru a forma sisteme robotice

R.I.7.1.3. Absolventul stie s integreze cele patru domenii ale roboticii pentru a proiecta un sistem robotic.

R.1.7.2.1. Absolventul proiecteaza, construieste, programeaza, calibreaza, configureaza, testeaza, porneste,

R.1.7.3.1. Absolventul utilizeaz§ eficient metodele moderne de evaluare, diagnosticare, masurare si testare a

CP.8 Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificarea exactd a obiectivelor de realizat, a resurselor

R.1.8.1.1. Absolventul identificd exact obiectivele de realizat si conditiile de finalizare a acestora in cadrul unui

aferente

Competente
transversale

paliere ierarhice

R.I. CT2.1: s& poatd coordona echipe multidisciplinare si s isi asume diferite roluri.

CT.1: Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exact3 a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare

R.I. CT1.1: s& duci la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si termenele de executie.

CT.2: Executarea responsabila a unor sarcini de lucru in echipa pluridisciplinara cu asumarea de roluri pe diferite

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al °
disciplinei

Formarea cunostintelor si dezvoltarea de abilitati practice ale studentilor in
domeniul roboticii, intr-o unitate economica, in stransa legaturd cu tematica de practica.

7.2 Obiectivele specifice .
programului de instruire

Studentul este capabil sa aplice practic cunostintele teoretice nsusite in cadrul

8. Continuturi

cunoasterea si dezvoltarea de abilitati practice ale studentilor in
domeniul roboticii, intr-o unitate economica, in stransa legatura
cu tematica de practica.

Activitatea de Practica urmareste:

1. Infrastructura sistemelor de calcul (IT)

2. Configuratii pentru sistemele PC. Periferice

3. Limbaje si medii de programare pentru analiza
platformelor utilizate

4, Limbaje si medii de programare utilizate pentru

proiectarea si dezvoltarea de aplicatii din domeniul roboticii

Metode
conversative/explorare
directa a realitatii,
Metode de actiune reala
(elaborare de
proiecte)/Metode de
rationalizare / aplicatii
software specifice

8.5 Practica Metode de predare- Numar | Observatii
fnvatare de ore
Practica de la sfarsitul anului doi are ca obiectiv principal Prezentari si 90
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5. Familiarizare cu pachete de programe dedicate unei
activitati specifice locului de practica

6. Realizarea de aplicatii software sau hardware pentru
probleme specifice unitatii Tn care se desfasoara activitatea de
practica

7. Crearea si implementarea de concepte grafice pentru
continut online sau offline, elemente promotionale, elemente
grafice pentru interfata web/software, prelucrare imagini, etc.

8. Utilizarea de pachete de programe dedicate graficii
asistate de calculator si mijloace de proiectare asistatad de
calculator (CAD)

9. Identificarea parametrilor, indicatorilor si notiunilor
fundamentale din teoria sistemelor electrice, aplicata platformelor
robotice

10. Analiza elementelor componente ale sistemelor de
actionare electrica: retele de alimentare, modalitati de conectare
la retea, dispozitive de protectie, componente electrice de putere,
dispozitive de masurare

11. Studierea elementelor de mecanica ce intra in structura
robotilor utilizati de societdtile economice unde se efectueaza
stagiul de practica

12. Caracteristicile mecanice si regimurile de functionare ale
masinilor electrice de actionare

13. Studii de caz pe problematica specifica unitatii in care se
desfasoara activitatea de practica, inclusiv, daca este posibil,
fntocmirea caietului de sarcini

14. Interpretarea rezultatelor experimentelor facute si
formularea de concluzii

Bibliografie:

proprie)

Diverse materiale bibliografice oferite de cdtre companiile partenere la sediul propriu (coduri de aplicatii, materiale
bibliografice interne, aplicatii interne, aplicatii licentiate la nivelul companiei, Help-uri de aplicatii, carti din biblioteca

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu agteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

sistemelor robotice.

Continuturile disciplinei apartin domeniului Roboticii. Angajatorii sunt reprezentati de agenti economici din domeniul

10. Evaluare

Tip de activitate 10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.6 Practica Realizarea unui proiect pe o tema data

de cdtre companie;

Colocviu

Prezentarea atestatului de practica;
Sustinerea proiectului de catre
student in fata comisiei;

Evaluarea caietului de practica;

Tn dosarul de practica se va descrie
problema studiata, cerintele
generale ale proiectului, metoda de
rezolvare aleasa si documentatiile
anexe (analiza, implementare,
utilizare).

100%

10.7 Standard minim de performanta

° Nota minima 5 pentru criteriul de evaluare amintit anterior

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in sedinta

de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.
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Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN,,

Decan 5o O
) (/.ij SRS

Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU
Titular de curs Py
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Prof. dr. ing. Sorin-Aurel Moraru,
Director de departament

Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU
Titular de seminar/ laborator/ proiect




FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Tnvatamant superior Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licent&? Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii? Licentd

1.6 Programul de studii/ Calificarea Roboticd / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Limba Engleza Il (LEO3)

2.2 Titularul activitatilor de curs Lector dr. Adrian Toader

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Lector dr. Adrian Toader

proiect

2.4 Anul de studiu 2 | 2.5Semestrul | 2 | 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Continut® DC
Rfag{m.ul .| Obligativitate® DI
disciplinei

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

3.1 Numar de ore pe sdaptamana 2 din care: 3.2 curs 1 3.3 seminar/ laborator/ 1
proiect

3.4 Total ore din planul de invatamant | 28 din care: 3.5 curs 14 3.6 seminar/ laborator/ 14
proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 8
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 4
Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 4
Tutoriat 2
Examinari 4
Alte activitati.......ccoceeeeeveeeecieee e,

3.7 Total ore de activitate a 22

studentului

3.8 Total ore pe semestru 50

3.9 Numarul de credite® 2

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum -

4.2 de competente -

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfdsurare a cursului e laptop, videoproiector, conexiune la internet

5.2 de desfdsurare a seminarului/ e laptop, videoproiector, conexiune la internet
laboratorului/ proiectului

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatdmant)
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Competente profesionale

CP.10 Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor de
comunicare si formare profesionala asistata

10.1. Cunostinte
R.1.10.1.1. Absolventul cunoaste modul de realizare a prezentarilor si comunicarilor publice atat in limba roman3
cat si intr-o limba de circulatie internationala.

10.2. Aptitudini

R.I.10.2.3. Absolventul sintetizeazs informatii.

R.I.10.2.4. Absolventul utilizeazi abilititi de comunicare oral3, scrisd si computerizat3 pentru a comunica si
documenta planuri, actiuni si rezultate.

10.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.10.3.1. Absolventul gestioneaza dezvoltarea profesionald si personal3.

Competente
transversale

CT.3: Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor de
comunicare si formare profesionala asistata (portaluri Internet, aplicatii software de specialitate, baze de date,
cursuri on-line etc.) atat in limba romana cat si intr-o limba de circulatie internationala

R.I. CT3.1: s identifice surse de informatii pentru formarea profesionald continua.

R.I. CT3.2: s4 utilizeze o comunicare eficienta.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei e Dobandirea abilitatii de a opera cu structuri gramaticale si lexicale simple si

complexe;

e Utilizarea adevcata a limbajului tehnic de specialitate in mediul profesional.

¢ Imbunititirea competentelor de comunicare intr-o limb3 strdina prin utilizarea
corectda a aspectelor gramaticale si a limbajului tehnic, relevant pentru
domeniul de studiu, discutate in acest semestru si in anul anterior.

7.2 Obiectivele specifice e Insusirea si utilizarea corecta a limbajului tehnic, dezvoltarea vocabularului in

domeniul ingineriei civile.

e Dezvoltarea abilitatilor de comunicare eficienta, in public, intr-o limba de
circulatie internationala.

e Crearea unui cadru de lucru propice pentru student prin invitarea acestuia la
dialog dechis, introducerea activitatilor de lucru si implementarea unor
activitati interactive cu scopul de a incuraja studentii sa comunice in limba
engleza. Se urmdreste cresterea gradului de participare activa a studentilor in
cadrul seminarelor.

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de ore Observatii
1. Introducere dezbatere, expunere, 2h/ sdptamana
problematizare, exemplificare
2 An introduction to dezbatere, expunere, 2h/ saptamana
Cybersecurity problematizare, exemplificare
3. Artificial Intelligence dezbatere, expunere, 2h/ saptamana
problematizare, exemplificare
4. Writinga letter of intent dezbatere, expunere, 2h/ sdptamana
problematizare, exemplificare
5 Industrial Robots dezbatere, expunere, 2h/ sdptamana
problematizare, exemplificare
6. Computer Programming. Part Il dezba’Fere, expuner.e,. 2h/ séptamana
problematizare, exemplificare
7. Recapitulare dezbatere, expunere, 2h/ saptamana
problematizare, exemplificare
Bibliografie

Hill, David. 2013. English for Information Technology 2, London: Pearson Education Limited.

8.2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de predare-invatare Numar de ore Observatii
1. Delivering a technical expunere, problematizare, 2h/ saptaméana | Introducere in conceptul
presentation in the field of exemplificare, joc de rol, de prezentare tehnica,.
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Information Technology. An
introduction

structurarea continutului,
utilizarea suportului vizual
(PowerPoint), criterii de
evaluare si bune practici.
La finalul lectiei: activitate
de gramatica aplicata
(corectarea greselilor
frecvente in exprimarea
tehnica).

2. Delivering a technical
presentation in the field of
Information Technology. Group
assignment (1)

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare,
munca in echipa

2h/ saptamand

Prezentarea finald in
echipa, evaluare pe
baza criteriilor stabilite,
reflectie asupra
performantei si
propuneri de
imbunatatire.

La finalul lectiei:
recapitulare
gramaticala si
corectarea formularilor
din prezentarile
sustinute.

3. Delivering a technical
presentation in the field of
Information Technology. Group
assignment (2)

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare,
munca Tn echipa

2h/ sdptamana

Prezentarea finald in
echip3, evaluare pe baza
criteriilor stabilite,
reflectie asupra
performantei si propuneri
de imbunatatire.

La finalul lectiei:
recapitulare gramaticala
si corectarea formularilor
din prezentarile sustinute.

4. Delivering a technical
presentation in the field of
Information Technology. Group
assignment (3)

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare,
munca Tn echipa

2h/ saptamana

Prezentarea finald in
echipa, evaluare pe baza
criteriilor stabilite,
reflectie asupra
performantei si propuneri
de Tmbunatatire.

La finalul lectiei:
recapitulare gramaticala
si corectarea formularilor
din prezentarile sustinute.

5. Delivering a technical
presentation in the field of
Information Technology. Group
assignment (4)

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare,
munca Tn echipa

2h/ saptamana

Prezentarea finald in
echipa, evaluare pe baza
criteriilor stabilite,
reflectie asupra
performantei si propuneri
de Tmbunatatire.

La finalul lectiei:
recapitulare gramaticala
si corectarea formularilor
din prezentarile sustinute.

6. Delivering a technical presentation in
the field of Information Technology.
Group assignment (5)

dezbatere, expunere,
problematizare, exemplificare,
munca Tn echipa

2h/ saptamana

Prezentarea finald in
echipa, evaluare pe baza
criteriilor stabilite,
reflectie asupra
performantei si propuneri
de Imbunatatire.

La finalul lectiei:
recapitulare gramaticala
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si corectarea formularilor
din prezentarile sustinute.

7. Recapitulare dezbatere, expunere, 2h/ sdaptamana | Structura seminarului
problematizare, exemplificare, final se va adapta in
munca in echipa functie de nevoile

studentilor. Voi lua in
considerare problemele
intdmpinate de studenti
cu privire la materia
propusa.

Bibliografie

Marks, John. 2007. Check your English Vocabulary for Computers and Information Technology. London: A & C Black, 3rd
edition.

Brieger, Nick; Pohl Alison. 2007. Technical English Vocabulary and Grammar. Summertown Publishing, 3rd edition.
Esteras, Santiago Remacha. 2003. Infotech: English for Computer Users, Cambridge: Cambridge University Press.
Yolkina, D.M. 2017. English Guide for Computer Science Students. Tusur Publishing

lonescu, Monica. 1981. Limba Engleza: Electronica si Telecomunicatii. Bucuresti: Editura Didactica si Pedagogica.
Kutuzova, N.S. 2014. English for Electrical and Electronics Engineers. KomosomolskTechnical University Press

Hill, David. 2013. English for Information Technology 2, London: Pearson Education Limited.

McCarthy M., O'Dell F., English Vocabulary in Use: Upper-Intermediate, 4th revision, Cambridge University Press, 2022.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Materia propusa ofera cunostintele de baza, necesare pentru utilizarea corecta si adecvata a limbajului de specialitate in
domeniul Tehnologiei Informatiei. Disciplina isi propune sa familiarizeze subiectul cu aspecte gramaticale relevante care
duc la o mai bund intelegere a limbii straine, eficientizdnd astfel procesul de comunicare (orald/scrisd) a studentilor.
Tmbunatatirea comunicérii in mediul profesional este facilitata de cunostinte dobandite in cadrul acestui curs.

10. Evaluare
Tip de activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala
10.4 Curs Conform barem Verificare pe parcursul 30%
Corectitudinea si completitudinea semestrului (insusirea
cunogstintelor; gradul de limbajului de specialitate
asimilare al gramaticii; si elementelor gramaticale
criterii ce vizeaza aspectele si lexicale prin verificarea
atitudinale: constiinciozitate. activitatii, realizate in
grupuri de 3 studenti, de
tipul Prezentare tehnicd in
PowerPoint luare scrisa
10.5 Seminar/ laborator/ proiect | Conform barem Evaluare Scris3 50%
Tnsusirea competentelor specifice Activitate la seminar 20%
disciplinei;
Originalitatea si creativitatea;
Utilizarea limbajului de specialitate.

10.6 Standard minim de performanta

e sa dovedeasca insusirea minima, dar adecvata a materiei
e raspunsurile sa nu cuprinda erori grave

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN, Prof. dr. ing. Sorin Aurel MORARU,
Decan Director de departament
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Lect. dr. Adrian Toader Lect. dr. Adrian Toader

Toall Toabl,

Titular de curs Titular de curs

Nota:

Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazd conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplind din domeniu)/
DS (disciplinda de specialitate)/ DC (disciplind complementard) - pentru nivelul de licentd; DAP (disciplina de
aprofundare)/ DSI (disciplina de sinteza)/ DCA (disciplind de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind optionald)/
DFac (disciplina facultativa);

%) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Tnvatamant superior Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licenta Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea Roboticd / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Teoria sistemelor Il

2.2 Titularul activitatilor de curs Sef de lucrari Dr. Ing. Danila Adrian

2.3 Titularul activitatilor de laborator Ing. Muntean Bogdan

2.4 Anul de studiu 2 | 2.5Semestrul | 4 | 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul | Continut? DS

disciplinei 1= e tivitate® | DOP
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)

3.1 Numar de ore pe saptamana 3 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/1/0
proiect

3.4 Total ore din planul de invatamant | 42 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/14/0
proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 13

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 7
Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 7
Tutoriat 2
Examinari 4
Alte activitati 0
3.7 Total ore de activitate a 33

studentului

3.8 Total ore pe semestru 75

3.9 Numérul de credite® 3

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum e Parcurgerea disciplinelor: Analiza matematica, Algebra liniara, geom. analitica si
diferentiala, Matematici speciale, Teoria sistemelor |

4.2 de competente e (C1: Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de
specialitate pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica
si Robotica:

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului e videoproiector
e note de curs
e bibliografia recomandata

5.2 de desfdsurare a laboratorului | e retea de calculatoare

e programe specializate

e standuri si dispozitive de laborator
e findrumar de laborator

e bibliografia recomandata

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)
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Competente profesionale

CP.6 Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronica ale sistemelor robotice

6.1. Cunostinte

R.1.6.1.1. Absolventul identific3 si descrie principiile de functionare si proiectare a sistemelor de reglare
automata.

R.1.6.1.3. Absolventul explics si interpreteaza specificul proceselor robotice in vederea proiectarii sistemului de
actionare folosind sisteme de instrumentatie virtuala si mediile de programare pentru microcontrolere si
automate programabile.

6.2. Aptitudini

R.I.6.2.1. Absolventul alege si proiecteazd un sistem de reglare automata.

R.I.6.2.4. Absolventul analizeazd, modeleazd, identifica si face sinteza subsistemelor de reglare automata prin
achizitia, prelucrarea si interpretarea datelor simulate sau obtinute din echipamentele reale prin instrumentatie
adecvata.

R.1.6.2.8. Absolventul proiecteazd componente de automatizare.

6.3. Responsabilitate si autonomie
R.I.6.3.1. Absolventul decide cu privire la alegerea tipului de sistem de reglare automata ce trebuie implementat
in anumite aplicatii si este responsabil de functionarea corespunzdtoare a acestuia.

CP.7 Proiectarea asistata, realizarea si mentenanta sistemelor robotice prin integrarea subsistemelor
componente

7.1. Cunostinte
R.1.7.1.1. Absolventul defineste adecvat conceptele fundamentale de teorie generals a sistemelor in sistemele
particulare mecanice, electronice, optice si informatice care alcatuiesc un sistem robotic.

7.2. Aptitudini
R.1.7.2.3. Absolventul utilizeaz& proiectarea asistata de calculator pentru modelarea sistemelor, prototipare
virtuala si reald, simulare si evaluare a performantelor, optimizare la nivel de subsisteme si de sistem.

7.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.7.3.1. Absolventul utilizeazi eficient metodele moderne de evaluare, diagnosticare, mésurare si testare a
subsistemelor robotice prin abordare integrata.

Competente
transversale

CT.1: Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exact a obiectivelor de realizat, a resurselor disponibile,
conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare aferente
R.I. CT1.1: s& duca la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si termenele de executie.

CT.3: Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor de
comunicare si formare profesionala asistata
R.I. CT3.1: s4 identifice surse de informatii pentru formarea profesionald continu3.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei e Descrierea metodelor de reprezentare intrare-iesire si intrare-stare-iesire ale

sistemelor de tip discret folosind elementele fundamentale ale teoriei
matematice a sistemelor dinamice liniare si ale teoriei sistemelor automate;
aplicarea metodelor de analiza specifice sistemelor de reglare automata,
discrete in scopul alegerii adecvate a componentelor acestora; aprecierea
calitatii, avantajelor si dezavantajelor diverselor metode de reglare automata.

7.2 Obiectivele specifice e Analiza regimului dinamic al sistemelor de tip discret pe baza modelelor

dinamice ale.

e Dezvoltarea capacitatii de analiza a sistemelor de tip discret pe baza modelelor
dinamice ale acestora.

e Analiza stabilitatii sistemelor de tip discret si implementarea criteriilor de
stabilitate pentru cazul sistemelor liniare de tip discret invariante in timp cu
parametri concentrati.

e Utilizarea corecta si fluenta a termenilor specifici Teoriei sistemelor de tip
discret precum si relationarea disciplinei cu domenii specifice Mecatronicii si
Roboticii.

8. Continuturi
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8.1 Curs

Metode de predare

Numar de ore

Observatii

1. Introducere in teoria sistemelor
automate de tip discret

1.1. Notiuni introductive. Discretizarea
semnalelor si reconstituirea semnalelor.
1.2. Transformarea z. Transformatele z
ale functiilor elementare.

1.3. Teoremele transformarii z.

1.4. Transformarea z inversa.

1.5. Rezumatul formulelor de calcul ale
transformarii z

prelegere,

expunere,

conversatie,

explicatie,

studiu de caz

exemplificare: cu ajutorul
materialelor didactice in format
video, a modelelor
experimentale si mediilor
software

chestionar on-line de verificare
a cunostintelor

4 ore

2. Modele ale sistemelor dinamice de tip | prelegere, 4 ore
discret. expunere,
2.1. Implementarea transformarii z conversatie,
pentru rezolvarea ecuatiilor cu explicatie,
diferente. studiu de caz
2.2. Operatorul de intarziere cu un pas. exemplificare: cu ajutorul
Functii de transfer operationale. materialelor didactice in format
2.3. Functii de transfer in z. video, a modelelor
2.4. Scheme bloc pentru modelarea experimentale si mediilor
sistemelor dinamice de tip discret. software
2.5. Functii de transfer z echivalente. chestionar on-line de verificare
a cunostintelor
3. Analiza raspunsului sistemelor prelegere, 4 ore
dinamice de tip discret in domeniul expunere,
timpului. conversatie,
3.1. Raspunsul la impuls unitar al explicatie,
sistemului de tip discret de ordinul unu. studiu de caz
3.2. Raspunsul sistemului discret de exemplificare: cu ajutorul
ordinul doi. materialelor didactice in format
3.3. Raspunsul sistemelor de tip discret video, a modelelor
intre momentele de esantionare. experimentale si mediilor
3.4. Exemple. software
chestionar on-line de verificare
a cunostintelor
4. Analiza in frecventa a sistemelor prelegere, 4 ore
dinamice de tip discret expunere,
4.1. Caracteristici Bode. conversatie,
4.2. Caracteristica Nyquist. explicatie,
4.3. Determinarea erorilor stationare in studiu de caz
raport cu referinta. exemplificare: cu ajutorul
4.4. Constante de eroare. materialelor didactice in format
video, a modelelor
experimentale si mediilor
software
chestionar on-line de verificare
a cunostintelor
5. Analiza stabilitatii sistemelor dinamice | prelegere, 4 ore
liniare de tip discret expunere,
5.1. Analiza stabilitatii sistemelor conversatie,
dinamice de tip discret in planul explicatie,

complex.

5.2. Criteriul de stabilitate Shur-Cohn.
5.3. Criteriul de stabilitate Routh-
Hurwitz.

5.4. Influenta valorii perioadei de
esantionare asupra stabilitatii sistemelor
dinamice de tip discret.

studiu de caz

exemplificare: cu ajutorul
materialelor didactice in format
video, a modelelor
experimentale si mediilor
software

chestionar on-line de verificare
a cunostintelor
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6. Analiza sistemelor de tip discret cu prelegere, 4 ore
metoda locului radacinilor. expunere,
6.1. Reguli de trasare a locului conversatie,
radacinilor sistemelor automate de tip explicatie,
discret. studiu de caz
6.2. Exemple. exemplificare: cu ajutorul
materialelor didactice in format
video, a modelelor
experimentale si mediilor
software
chestionar on-line de verificare
a cunostintelor
7. Reprezentarea sistemelor liniare de prelegere, 4 ore
tip discret in spatiul starilor expunere,
7.1. Transformarea in spatiul starilor a conversatie,
unui sistem reprezentat printr-o ecuatie | explicatie,
cu diferense de ordin n. studiu de caz
7.2. Procedura matriceala de rezolvare a | exemplificare: cu ajutorul
unui sistem de n ecuatii cu diferente. materialelor didactice in format
7.3. Valori si vectori proprii. video, a modelelor
7.4. Controlabilitatea unei reprezentari experimentale si mediilor
n spatiul starilor. software
7.5 Observabilitatea unei reprezentariin | chestionar on-line de verificare
spatiul starilor. a cunostintelor
8. Elemente de sinteza a sistemelor de prelegere, 4 ore
reglare automata de tip discret expunere,
8.1. Transformari ale reprezentarilor conversatie,
modelelor in spatiul starilor. explicatie,

8.2. Proiectarea sistemelor de reglare
automata cu metoda alocarii polilor.
8.3. Proiectarea sistemelor de reglare
automata cu estimatori de stare.

8.4. Exemple.

studiu de caz

exemplificare: cu ajutorul
materialelor didactice in format
video, a modelelor
experimentale si mediilor
software

chestionar on-line de verificare
a cunostintelor

Bibliografie

1. Comnac, V., Moldoveanu, F., Boldisor, C. . Teoria sistemelor. Modelare, proiectare. Sisteme discrete, Editura Lux Libris,
Brasov, 2007. (Biblioteca UTBv, Cota sediul central: 681/C63. Catedra ATI, Cota: I11.20647);
2. Franklin, G. F., Powell, J. D., Emami-Naeini, A Feedback Control of Dynamic Systems. Addison-Wesley Publishing
Company, Reading, Massachusetts, 1994. (Biblioteca UTBv, Cota 111.19952);
3. Ogata, K. Discrete-Time Control Systems. 2th ed. Prentice Hall International, Englewood Cliffs, N. J., 1995. (Format

electronic)

4. K. Ogata, Modern Control Engineering: Fifth Edition, 2021

8.2 Laborator

Metode de predare-invatare

Numar de ore

Observatii

Laboratorul 1. Studiul procesului de
esantionare a semnalelor de tip
continuu (efectul perioadei de
esantionare).

experiment in grupuri mici;
prezentadri referate;

test on-line de verificare a
cunostintelor.

2 ore

Laboratorul 2. Studiul procesului de experiment in grupuri mici; 2 ore

extrapolare a semnalelor discretizate. prezentdri referate;
test on-line de verificare a
cunostintelor.

Laboratorul 3. Studiul raspunsului in experiment in grupuri mici; 2 ore

domeniul timpului al sistemelor de tip prezentdri referate;

discret PT1 si PT2. test on-line de verificare a
cunostintelor.

Laboratorul 4. Analiza in domeniul experiment in grupuri mici; 2 ore

frecventelor a raspunsului sistemelor de
tip discret. Estimarea densitatilor

prezentari referate;
test on-line de verificare a
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spectrale de amplitudine si de putere ale | cunostintelor.

raspunsului.

Laboratorul 5. Filtrarea numerica in experiment tnh grupuri mici; 2 ore

domeniile timpului si al frecventelor. prezentadri referate;
test on-line de verificare a
cunostintelor.

Laboratorul 6. Studiul stabilitatii experiment in grupuri mici; 2 ore

sistemelor de tip discret cu criteriile de prezentari referate;

stabilitate Schur-Cohn, Routh-Hurwitz si | test on-line de verificare a

Jury. cunostintelor.

Laboratorul 7. Studiul regulatoarelor PID | experiment in grupuri mici; 2 ore

numerice. Optimizarea unui proces prezentdri referate;

termic cu regulatoare de tip numeric. test on-line de verificare a
cunostintelor.

Bibliografie

Manual de utilizare Osciloscop.
Manual de utilizare Multimetru digital.

Manual de utilizare Sursa de tensiune continua stabilizata, simpla.
Manual de utilizare microcontroler Arduino.

Teoria sistemelor 2. indrumar de laborator. indrumar de laborator (in format electronic, platforma de eLearning).

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

La elaborarea continutului cursului s-a tinut cont de asteptarile reprezentantilor angajatorilor reprezentativi din zona
metropolitana Brasov exprimate in cadrul intalnirilor informale avute cu acestia precum si cu ocazia activitatilor
comune — contracte de colaborare, activitati de practica a studentilor etc.

10. Evaluare
Tip de activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala
10.4 Curs Corectitudinea matematica a Etapa 1 — chestionar cu 50%
relatiilor de calcul. probleme pe platforma de
elearning
Corectitudinea, claritatea, Etapa 2 — examen oral 30%
coerenta si concizia expunerii;
Utilizarea corectd a termenilor
si notiunilor specifice
domeniului
10.5 Laborator Aplicarea metodelor specifice Verificare periodica: chestionar | 20%
de rezolvare pentru metoda pe platforma de elLearning
data; Capacitatea de Verificare la final: Protofoliul
exemplificare si interpretare a lucrarilor de laborator
rezultatelor

10.6 Standard minim de performanta

e Participarea la examen este conditionata de indeplinirea urmatoarelor criterii de performanta: media notelor la
chestionarele online la activitatea de laborator — minim nota 5, nota la evaluarea portofoliului lucrarilor de laborator —

minim 5.

e Nota minima pentru promovarea Etapei 1 a examenului este 5. Promovarea Etapei 1 a examenului este obligatorie.

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. Dr. Titus constantin BALAN,
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Decan

Prof. Univ. Dr. Ing. Sorin Aurel MORARU,

Director de departament
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Sef. Lucr. Univ. Dr. Ing. Adrian DANILA, Ing. Bogdan MUNTEAN,

Titular de laborator

Nota:

Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazd conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplin fundamental)/ DD (discipling din domeniu)/
DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplind complementard) - pentru nivelul de licenta; DAP (disciplind de
aprofundare)/ DSI (disciplina de sinteza)/ DCA (disciplind de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind optionald)/
DFac (disciplina facultativa);

%) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licenta?

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii?

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Roboticd / Inginer

2. Date despre disciplind

2.1 Denumirea disciplinei | Sisteme si semnale

2.2 Titularul activitatilor de curs Sef de lucrdri Dr. Ing. Danila Adrian

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ S.l. dr. ing. Danila Adrian / -

proiect

2.4 Anul de studiu 2 2.5 Semestrul | 4 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul Continut® DS

disciplinei Obligativitate? | DOP
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)

3.1 Numar de ore pe sdptamana 3 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/1/
proiect 0

3.4 Total ore din planul de invatamant | 42 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/14/
proiect 0

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 12

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate 7

Pregatire laboratoare 9

Tutoriat 2

Examinari 3

Alte activitati 0

3.7 Total ore de activitate a 33
studentului

3.8 Total ore pe semestru 75
3.9 Numirul de credite® 3

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum °

Parcurgerea disciplinelor: Analiza matematica, Matematici speciale, Algebra

liniara, geometrie analitica

4.2 de competente °

C1: Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de

specialitate pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si
Robotica

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului

videoproiector
note de curs
bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a laboratorului

retea de calculatoare

programe specializate

standuri si dispozitive de laborator
indrumar de laborator

bibliografia recomandata

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)
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Competente profesionale

CP.6 Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronica ale
sistemelor robotice

6.1. Cunostinte

R.1.6.1.1. Absolventul identifica si descrie principiile de functionare si proiectare a sistemelor
de reglare automata.

R.I.6.1.3. Absolventul explic3 si interpreteazi specificul proceselor robotice in vederea
proiectarii sistemului de actionare folosind sisteme de instrumentatie virtuala si mediile de
programare pentru microcontrolere si automate programabile.

6.2. Aptitudini

R.I.6.2.1. Absolventul alege si proiecteazi un sistem de reglare automata.

R.1.6.2.4. Absolventul analizeazs, modeleaz3, identifica si face sinteza subsistemelor de
reglare automata prin achizitia, prelucrarea si interpretarea datelor simulate sau obtinute
din echipamentele reale prin instrumentatie adecvata.

R.1.6.2.8. Absolventul proiecteaza componente de automatizare.

6.3. Responsabilitate si autonomie

R.1.6.3.1. Absolventul decide cu privire la alegerea tipului de sistem de reglare automata ce
trebuie implementat in anumite aplicatii si este responsabil de functionarea corespunzatoare
a acestuia.

CP.7 Proiectarea asistata, realizarea si mentenanta sistemelor robotice prin integrarea
subsistemelor componente

7.1. Cunostinte

R.1.7.1.1. Absolventul defineste adecvat conceptele fundamentale de teorie generald a
sistemelor in sistemele particulare mecanice, electronice, optice si informatice care
alcatuiesc un sistem robotic.

7.2. Aptitudini

R.1.7.2.3. Absolventul utilizeaz& proiectarea asistata de calculator pentru modelarea
sistemelor, prototipare virtuala si reald, simulare si evaluare a performantelor, optimizare la
nivel de subsisteme si de sistem.

7.3. Responsabilitate si autonomie
R.1.7.3.1. Absolventul utilizeaza eficient metodele moderne de evaluare, diagnosticare,
masurare si testare a subsistemelor robotice prin abordare integrata.

Competente transversale

CT.1: Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacti a obiectivelor de realizat, a
resurselor disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru
si termenelor de realizare aferente

R.I. CT1.1: s& duca la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si
termenele de executie.

CT.3: Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale
si a resurselor de comunicare si formare profesionala asistata
R.[. CT3.1: s§ identifice surse de informatii pentru formarea profesionald continua.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei ° Analiza semnalelor si sistemelor in domeniile timpului si frecventelor prin

metode analitice si numerice. Transformarea semnalelor prin sisteme liniare cu
parametri constanti. Reconstituirea semnalelor.

7.2 Obiectivele specifice

° Studiul reprezentarilor analitice ale semnalelor discretizate, in domeniul
timpului si al frecventelor: functiile de corelatie, transformarea z, transformarea
Fourier discreta, densitatile spectrale de amplitudine si de putere,

° Studiul proprietatilor sistemelor liniare invariante in timp, (LTI) de tip
discret si transformarea semnalelor discretizate la trecerea prin sistemele LTI.
(] Filtrarea semnalelor discretizate cu filtre numerice in domeniul timpului si

al frecventelor. Proiectarea filtrelor cu raspuns finit la impuls.
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8. Continuturi

8.1 Curs

Metode de predare

Numar de ore

Observatii

1. Introducere in procesarea semnalelor.
1.1. Domenii de aplicare a procesarii
semnalelor. 1.2. Exemple de
implementare a procesarii semnalelor
in : telecomunicatii; domeniul
semnalelor audio ; localizarea spatiald a
obiectelor si procesarea imaginilor.

1.3. Esantionarea semnalelor de tip
continuu. Conversia A/D.

1.4. Reconstituirea semnalelor.
Conversia D/A.

prelegere,

expunere,

conversatie,

explicatie,

studiu de caz

exemplificare: cu ajutorul
materialelor didactice in format
video, a modelelor
experimentale si mediilor
software

chestionar on-line de verificare
a cunostintelor.

2 ore

2 Semnale si sisteme liniare. prelegere, 4 ore
2.1. Definitii si proprietati ale sistemelor | expunere,
liniare. 2.2. Exemple de sisteme liniare. conversatie,
2.3. Principiul suprapunerii efectelor. explicatie,
2.4. Reprezentarea semnalelor la studiu de caz
porturile unui sistem prin intermediul exemplificare: cu ajutorul
functiilor de corelatie. 2.5. Proprietatile materialelor didactice in format
functiilor de corelatie. 2.6. Calculul video, a modelelor
raspunsului unui sistem LTI cu ajutorul experimentale si mediilor
functiilor de corelatie. software
chestionar on-line de verificare
a cunostintelor.
3. Reprezentarea semnalelor cauzale prelegere, 4 ore
discretizate in domeniul complex. expunere,
Transformarea z. conversatie,
3.1. Definitii. 3.2. Transformatele z ale explicatie,
semnalelor cauzale elementare. 3.2. studiu de caz
Teoremele transformarii z. 3.4. Functii exemplificare: cu ajutorul
de transfer in z ale sistemelor LTI. materialelor didactice in format
Exemple. video, a modelelor
experimentale si mediilor
software
chestionar on-line de verificare
a cunostintelor.
4..Reprezentarea semnalelor periodice prelegere, 4 ore
discretizate in domeniul frecventelor. expunere,
Transformarea Fourier discreta (TFD). conversatie,
4.1. Definitii. Legatura dintre explicatie,
transformarea z si transformarea Fourier | studiu de caz
discreta. 4.2. Teoremele transformarii exemplificare: cu ajutorul
Fourier discrete in N puncte. 4.3. materialelor didactice in format
Exemple. 4.4. Algoritmul FFT pentru video, a modelelor
calculul transformarii Fourier discrete. experimentale si mediilor
software
chestionar on-line de verificare
a cunostintelor.
5. Aplicatiile transformarii Fourier prelegere, 4 ore
discrete la analiza semnalelor. expunere,
5.1.Analiza spectrala a semnalelor conversatie,
discretizate, 5.2. Raspunsul in frecventa explicatie,

al sistemelor de tip discret, 5.3. Calculul
functiilor de corelatie pe baza TFD.
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video, a modelelor
experimentale si mediilor
software

chestionar on-line de verificare
a cunostintelor.

6.Filtrarea numerica a semnalelor. prelegere, 4 ore
6.1. Clasificarea filtrelor numerice. 6.2. expunere,
Parametrii filtrelor in domeniul timpului | conversatie,
si al frecventelor. 6.3. Filtre cu medie explicatie,
alunecatoare in domeniul timpului. 6.4. studiu de caz
Filtrarea semnalelor in domeniul exemplificare: cu ajutorul
frecvetelor; ferestre n sinc. materialelor didactice Tn format
video, a modelelor
experimentale si mediilor
software
chestionar on-line de verificare
a cunostintelor.
7. Filtre Chebyshev. 7.1. Estimarea prelegere, 4 ore
raspunsuurilor Chebyshev si expunere,
Butterworth. 7.2. Proiectarea filtrelor conversatie,
Chebyshev. 7.3. Analiza raspunsului la explicatie,
semnal de intrare treapta si a stabilitatii | studiu de caz
fitrului. exemplificare: cu ajutorul
materialelor didactice in format
video, a modelelor
experimentale si mediilor
software
chestionar on-line de verificare
a cunostintelor.
8. Aplicatii ale procesarii semnalelor in prelegere, 2 ore
domeniul semnalelor audio. expunere,
8.1. Proprietatile acustice ale organelor conversatie,
de simt acustic. 8.2. Generarea explicatie,

sunetelor in spectrul audibil.
Proprietatile si evaluarea calitatii
senzoriale ale sunetelor.

8.3. Sinteza si recunoasterea sunetelor.
8.4. Elemente software de recunoastere
a vorbirii.

studiu de caz

exemplificare: cu ajutorul
materialelor didactice in format
video, a modelelor
experimentale si mediilor
software

chestionar on-line de verificare
a cunostintelor.

Bibliografie

1. Cartianu, Gh., Sdvescu, M., Constantin, . si Stanomir, D. Semnale, circuite si sisteme. Editura Didactica si Pedagogica,

Bucuresti, 1980.

2. Savescu, M., Petrescu, Th., Ciochina, S. Semnale, circuite si sisteme. Probleme. Editura Didactica si Pedagogica, Bucuresti

1981

3. Steven W. Smith, The Scientist and Engineer's Guide to Digital Signal Processing. California Technical Publishing,

San Diego, CA 92150-2407.

4. Allen, R. L., Mills, D. W., Signal Analysis. Time Frequency, Scale and Structure. Wiley — Interscience, IEEE — 2004.

8.2 Laborator

Metode de predare-invatare

Numar de ore

Observatii

Laboratorul 1. Studiul resurselor
Biblioteca MatLab: DSP toolbox si Audio
toolbox.

experiment in grupuri mici;
prezentari referate;

test on-line de verificare a
cunostintelor.

2 ore

Laboratorul 2. Analiza spectrala detaliata
a unui semnal determinist.
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Laboratorul 3. Estimarea densitatii experiment in grupuri mici; 2 ore

spectrale de putere cu metodele Bartlett | prezentari referate;

si Welch. test on-line de verificare a
cunostintelor.

Laboratorul 4. Studiul filtrelor cu medie experiment in grupuri mici; 2 ore

alunecatoare in domeniul timpului. prezentari referate;
test on-line de verificare a
cunostintelor.

Laboratorul 5. Studiul filtrelor in experiment in grupuri mici; 2 ore

domeniul frecventelor de tip fereastrda in | prezentari referate;

sinc. test on-line de verificare a
cunostintelor.

Laboratorul 6. Studiul proprietatilor experiment in grupuri mici; 2 ore

raspunsului sistemelor liniare la semnale | prezentari referate;

de intrare periodice si cauzale. test on-line de verificare a
cunostintelor.

Laboratorul 7. Implementarea experiment in grupuri mici; 2 ore

algoritmilor Machine learning si Deep prezentdri referate;

learning pentru extragerea test on-line de verificare a

caracteristicilor din secvente de date cunostintelor.

audio.

Bibliografie:

Sisteme si semnale. Tndrumar de laborator (in format electronic, pe platforma de eLearning).
Manual de utilizare; Osciloscop cu memorie OX6152EC.
Manual de utilizare; Multimetru digital HM 8112.
Manual de utilizare; Sursa de tensiune continua stabilizata, simpla, DF1730SB5A.
Manual de utilizare; Generator programabil de semnal arbitrar BK PRECISION.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului.

La elaborarea continutului cursului s-a ttinut cont de asteptarile reprezentantilor angajatorilor reprezentativi din zona
metropolitana Brasov exprimate in cadrul intalnirilor informale avute cu acestia precum si cu ocazia activitatilor
comune — contracte de colaborare, activitati de practica a studentilor etc.

10. Evaluare

Tip de activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs

Corectitudinea matematica a
relatiilor de calcul.

Etapa 1 —chestionar cu
probleme pe platforma de
elLearning

50%

Corectitudinea, claritatea,
coerenta si concizia expunerii;
Utilizarea corecta a termenilor
si notiunilor specifice
domeniului

Etapa 2 —examen oral

30%

10.5 Laborator

Aplicarea metodelor specifice
de rezolvare pentru metoda
data; Capacitatea de
exemplificare si interpretare a
rezultatelor

Verificare periodica: chestionar
pe platforma de eLearning
Verificare la final: Protofoliul
lucrarilor de laborator

20%

10.6 Standard minim de performanta

(] Participarea la examen este conditionata de indeplinirea urmatoarelor criterii de performanta: media notelor la
chestionarele online la activitatea de laborator — minim nota 5, nota la evaluarea portofoliului lucrarilor de laborator —

minim 5.
(] Nota minima pentru promovarea Etapei 1 a examenului este 5. Promovarea Etapei 1 a examenului este
obligatorie.
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Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in sedinta

de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN,,
Decan

DB

/’”

Prof. Univ. Dr. Ing. Sorin Aurel MORARU
Director de departament

Titular de curs
Sef. Lucr. Univ. Dr. Ing. Adrian DANILA

Wil

Titular de laborator
Sef. Lucr. Univ. Dr. Ing. Adrian DANILA

ol
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4 FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de invatamant superior Universitatea ,, Transilvania” din Brasov
1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de Licentd ¥ Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii? Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea Robotica / Inginer

2. Date despre disciplind

2.1 Denumirea disciplinei | Inteligenta Artificiala
2.2 Titularul activitatilor de curs Prof. dr. ing. Sorin Mihai Grigorescu
2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Asist. dr. ing. Cosmin George Ginerica
proiect
2.4 Anul de studiu 3 | 2.5 Semestrul 5 | 2.6 Tipul de evaluare E | 2.7 Regimul Continut® DS
disciplinei Obligativitate® DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe sdptamana 5 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/1
proiect
3.4 Total ore din planul de invatamant | 70 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 42
proiect
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 21
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 21
Pregatire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 21
Tutoriat 14
Examinari 3
Alte activitati....ccooceeveeeeeveenieeereene,
3.7 Total ore de activitate a 80
studentului
3.8 Total ore pe semestru 125
3.9 Numérul de credite® 5
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum Parcurgerea cursurilor: Analiza matematica, Matematici speciale.
4.2 de competente CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate

pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica;
CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizand componente si
ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD

5. Conditii (acolo unde este cazul)

videoproiector

sistem video de achizitie a informatiei vizuale
calculator personal (PC)

note de curs

bibliografia recomandata

5.1 de desfasurare a cursului

videoproiector

retea de calculatoare

sisteme video de achizitie informatie vizualg;
programe specializate

indrumar de laborator

bibliografia recomandata.

5.2 de desfasurare a seminarului/
laboratorului/ proiectului

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)
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Competente ® (CP3: Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a

profesionale reprezentarilor grafice si a documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si
Robotic3;

® CP5: Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronicad ale
sistemelor mecatronice;

Competente ® CT1:indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacts a obiectivelor de realizat, a
transversale si resurselor disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de
rezultate ale invatarii lucru si termenelor de realizare aferente;

o R.I. 1.1. Absolventul gestioneazi si planifica diversele resurse, cum ar fi resursele
umane, bugetul, termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit proiect
si monitorizeaza progresele inregistrate in cadrul proiectului pentru a realiza un
obiectiv specific intr-o anumita perioada de timp si cu un buget prestabilit.

o R.I. 1.2. Absolventul colaboreazd cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere
comuna si pentru a discuta proiectarea, dezvoltarea si imbunatatirea produselor sau
a solutiilor pentru o problema specifica.

o R.J 1.3. Absolventul exploreaza posibilititile si cerintele pentru intocmirea de
rapoarte catre administratori, superiori sau clienti.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul . Disciplina Tsi propune sa ii familiarizeze pe studenti cu conceptele inteligentei artificiale, a
general al prelucrarii statistice a datelor si a detectiei si recunoasterii de structuri in date.
disciplinei
7.2 Obiectivele . Teoria invatarii automate
specifice . Principiile organizarii datelor
° Invatarea automats
. Metode de organizare a datelor pentru invatare
(] Reprezentarea si antrenarea modelelor discriminative si generative
. Estimarea valorilor reale prin regresie liniara
° Clasificarea datelor utilizand regresia logistica si clasificatorul Naive Bayes
° Metode de invatare bazate pe kernels si vectori suport
° Structura si antrenarea retelelor neurale
° Principiile Tnvatarii automate de caracteristici prin retele neurale
° Modelarea prin procese de decizie Markov
° invatarea semi-supervizats si nesupervizata
. Gruparea automata a datelor similare (clustering)
. Micsorarea numarului de dimensiuni de reprezentare a datelor prin analiza componentelor
principale
8. Continuturi
8.1 Curs Metode de predare Numar de ore Observatii
1. Introducere in prelucrarea statistica a datelor prelegere pe baza de 2 ore
2. Organizarea datelor in invatarea automata slide 2 ore
3. Modele discriminante: Clasificatorul de distanta explicatie 2 ore
minima problematizare 2 ore
4, Regresia liniara demonstratie 2 ore
5. Regresia logistica conversatie 2 ore
6. Modele generative: Reprezentarea probabilistica a studii de caz
modelelor de regresie si clasificare 2 ore
7. Clasificatorul Naive Bayes evaluare pe parcurs 2 ore
8. Teoria Tnvatarii: bias vs varianta 2 ore
9. Algoritmi de invatare bazati pe kernels si vectori 2 ore
suport 2 ore
10. Reprezentarea si antrenarea retelelor neuronale 2 ore
11. Tnvitarea nesupervizati. Clustering 2 ore
12. Analiza componentelor principale 2 ore
13. Procese de decizie Markov
14. Reinforcement learning (programarea dinamica)
Bibliografie
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Bishop, C.M. — Pattern Recognition and Machine Learning, Ed. Springer, 2006.
Stuart Russell, Artificial Intelligence: A Modern Approach, ed. Pearson, 2020.
S.M. Grigorescu and Cosmin Ginerica, Machine Learning (in Romanian). Transilvania University, ISBN 978-606-19-0894-3,
2017.
A. Zhang, Z.C. Lipton, M. Li and A.J. Smola, Dive into Deep Learning, Cambridge University Press, ISBN 978-1-009-38943-3,
2024
S.M. Grigorescu, B. Trasnea, T. Cocias and G. Macesanu, “A Survey of Deep Learning Techniques for Autonomous Driving”,
Journal of Field Robotics, 2019 (ISI Journal).
8.2 Laborator Metode de predare- Numar de ore Observatii
invatare
- Introducere in interpretorul Python conversatie 3 ore
- Algebra liniara si calcul diferential in Python demonstratie 3 ore
- Clasificatorul de distanta minima experiment individual | 3 ore
- Regresia liniara experiment in grupuri | 3 ore
- Normalizarea datelor mici 3 ore
- Regresia logistica exercitii 3 ore
- Clasificatorul Naive Bayes studii de caz 3 ore
- Clasificarea utilizand vectori suport prezentdri de referate | 3 ore
- Clasificarea prin retele neuronale evaluare 3 ore
- Clustering 3 ore
- Analiza componentelor principale 3 ore
- Procese Markov 3 ore
- Reinforcement learning 3 ore
- Reinforcement learning pentru roboti umanoizi 3 ore
http://cs229.stanford.edu/
8.3 Proiect
Tematica de proiect cuprinde algoritmii studiati;
Etapele proiectului: - conversatie
- distribuirea temelor - lectura
- documentare independenta
- stabilirea solutiei tehnice - munca individuala
- proiectare sin grup
- implementarea solutiei - consultatii
- verificarea prin date simulate a solutiei individuale sau de
- verificarea prin date reale a solutiei grup
- redactarea finald a proiectului - redactare
- sustinerea proiectului - prezentare,
evaluare
S.M. Grigorescu and Cosmin Ginerica, Machine Learning (in Romanian). Transilvania University, ISBN 978-606-19-0894-3,
2017.
A. Zhang, Z.C. Lipton, M. Li and A.J. Smola, Dive into Deep Learning, Cambridge University Press, ISBN 978-1-009-38943-3,
2024
http://cs229.stanford.edu/

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina, prin problematica tratata, apartine domeniului prelucrarii semnalelor si pune la dispozitie cunostintele
necesare analizei, proiectarii si implementarii sistemelor de clasificare a datelor.
10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala
10.4 Curs Claritatea, coerenta si concizia Evaluare prin examen scris: 60%
expunerii —rezolvare de probleme; biletele contin 3
Gradul de acoperire a problematicii subiecte; ponderea in nota finala 30%;
cerute de subiecte — test de cunostinte teoretice; biletele contin
Corectitudinea matematica a 3 subiecte; ponderea in nota finala 30%.
relatiilor de calcul
3
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Utilizarea corecta a algoritmilor Pentru fiecare subiect se specifica baremul de

specifici problematicii cursului notare care se comunica studentilor odata cu
Utilizarea corecta a termenilor si subiectele.
notiunilor specifice cursului Evaluare pe parcurs
Capacitatea de exemplificare
Prezenta la curs 10%
Se constata pe parcursul semestrului.
10.5 Laborator | Aplicarea metodelor specifice de Evaluare pe parcurs. 30%
rezolvare pentru problema data Evaluare prin proba practica — pe calculator;
Utilizarea corectd a algoritmilor biletele contin 1 subiect; ponderea in nota
proprii tematicii abordate finald 30%.

Utilizarea corecta si fluentd a
termenilor specifici

Corectitudinea calculului analitic si
numeric

Capacitatea de exemplificare
Interpretarea rezultatelor

° Participarea la examen este conditionata de: efectuarea integrala a lucrarilor de laborator si promovarea
colocviului de laborator.
. Media la examen se calculeaza numai in situatia in care nota obtinuta la proba teoretica si nota obtinuta la

proba practicd (conform baremurilor specificate), precum si nota de la laborator, sunt de minim 5.

10.6 Standard minim de performanta

. Selectia si utilizarea independenta a metodelor si algoritmilor invatati pentru situatii tip cunoscute precum si
finalizarea de calcule (analitice si numerice) cu marimi fizice.

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in sedinta
de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2025.

Decan Director de departament
Prof. Univ. Dr. Ing. Titus BALAN Prof. Univ. Dr. Ing. Sorin Aurel MORARU
e, S o
7P SE
(/’ o Lf—. » Gl s N e, ™y
‘/’i“ —
Titular de curs Titular de seminar/ laborator/ proiect
Prof. Univ. Dr. Ing. Sorin Mihai GRIGORESCU Asist. dr. Ing. Cosmin George GINERICA
p]
/L/ -
e P
Nota:
gl Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licenta/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu

Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);
2) Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplina din
domeniu)/ DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplina complementara) - pentru nivelul de licentd; DAP (disciplind de
aprofundare)/ DSI (disciplind de sintezd)/ DCA (disciplina de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplina
optionald)/ DFac (disciplina facultativa);

5) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

4

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea , Transilvania” din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de Licent3"

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii?

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Robotica / Inginer

2. Date despre disciplind

2.1 Denumirea disciplinei

| Ingineria reglarii

2.2 Titularul activitatilor de curs

Prof. dr. ing. Sorin Mihai Grigorescu

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/

Drd. ing. Bogdan Muntean

proiect
2.4 Anul de studiu 3 | 2.5 Semestrul 2.6 Tipul de evaluare E | 2.7 Regimul | Continut® DS
disciplinei Obligativitate” DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)

3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/0
proiect

3.4 Total ore din planul de invatamant | 56 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/28/0
proiect

Distributia fondului de timp Ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 19

Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 18

Pregatire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 18

Tutoriat 10

Examinari 4

Alte activitati.......coceeeveveeeecciee e,

3.7 Total ore de activitate a 69
studentului

3.8 Total ore pe semestru 125
3.9 Numérul de credite® 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Parcurgerea cursurilor: Analiza matematica, Matematici speciale, Teoria sistemelor

4.2 de competente

CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate
pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica;
CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizind componente si
ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului

videoproiector
calculator personal (PC)
note de curs

bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a seminarului/
laboratorului/ proiectului

videoproiector

calculator personal (PC)
retea de calculatoare
programe specializate
indrumar de laborator
bibliografia recomandata.

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)
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Competente ® (CP3: Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a
profesionale reprezentarilor grafice si a documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si
Robotic3;
° CP5: Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronica ale
sistemelor mecatronice;
Competente ® CT1:indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacts a obiectivelor de realizat, a
transversale resurselor disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de
lucru si termenelor de realizare aferente;

o R.I. 1.1. Absolventul gestioneazi si planifica diversele resurse, cum ar fi resursele
umane, bugetul, termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit proiect
si monitorizeaza progresele inregistrate in cadrul proiectului pentru a realiza un
obiectiv specific intr-o anumita perioada de timp si cu un buget prestabilit.

o R.I. 1.2. Absolventul colaboreazd cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere
comuna si pentru a discuta proiectarea, dezvoltarea si imbunatatirea produselor sau
a solutiilor pentru o problema specifica.

o R.J 1.3. Absolventul exploreaza posibilititile si cerintele pentru intocmirea de
rapoarte catre administratori, superiori sau clienti.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)
7.1 Obiectivul ° Obiectivul general al disciplinei este formarea competentelor necesare in analiza, proiectarea
general al si implementarea sistemelor automate de reglare, prin integrarea cunostintelor teoretice si practice
disciplinei specifice ingineriei sistemelor si controlului automat.
7.2 Obiectivele ° Intelegerea conceptelor fundamentale ale reglarii automate
specifice ° Tnsusirea metodelor de modelare a sistemelor dinamice
° Reprezentarea proceselor prin ecuatii diferentiale si functii de transfer
. Utilizarea instrumentelor de analiza in domeniul timp si frecventa
° Cunoasterea criteriilor de stabilitate a sistemelor automate
° Aplicarea metodelor de proiectare a regulatoarelor clasice (P, Pl, PD, PID)
° Evaluarea performantelor sistemelor de reglare (rapiditate, precizie, stabilitate)
° Interpretarea si utilizarea raspunsului la treapta si impuls
° Realizarea schemei bloc a sistemelor de reglare
° Analiza influentei perturbatiilor asupra comportamentului sistemului
° Intelegerea principiilor reglarii in bucld deschis3 si inchis3
° Utilizarea software-ului specializat pentru simularea sistemelor de reglare
° Dezvoltarea capacitatii de alegere a regulatoarelor in functie de cerinte tehnologice
° Aplicarea metodelor moderne de reglare (orientativ: reglare adaptiva, robusta)
. Formarea abilitatilor practice pentru implementarea solutiilor de reglare in sisteme reale
8. Continuturi
8.1 Curs Metode de predare Numar de Observatii
ore
1. Notiuni introductive: analiza si simularea prelegere pe baza de slide 2 ore
raspunsului in timp a sistemelor automate explicatie
2. Introducere in regulatoare problematizare 2 ore
3. Regulatoare liniare. Regulatoare PID demonstratie 2 ore
4, Sinteza regulatoarelor, Metoda raspunsului impus conversatie 2 ore
5. Criteriul modulului. Criteriul simetriei. studii de caz 2 ore
6. Metode de acordare experimentald. Metoda Ziegler- 2 ore
Nichols
7. Regulatoare numerice. Discretizare. 2 ore
8. Algoritmii numerici pentru legile tipizate de reglare 2 ore
9. Metoda raspunsului impus. Algoritmul Dead-Beat 2 ore
10. Structuri de reglare cu mai multe grade de libertate 2 ore
11. Sisteme de reglare in spatiul starilor | 2 ore
12. Sisteme de reglare in spatiul starilor Il 2 ore
13. Estimatoare de stare 2 ore
14. Implementarea regulatoarelor pe microprocesoare 2 ore
Bibliografie
2




W. Seames, Designing Controls for the Process Industries, 2nd ed. Boca Raton, FL, USA: CRC Press, 2023, 600 p. ISBN 978-
1032433455

Ogata, K. — Modern Control Engineering, 5th Edition, Prentice Hall, 2010.

Dorf, R.C., Bishop, R.H. — Modern Control Systems, 13th Edition, Pearson, 2017.

Nise, N.S. — Control Systems Engineering, 7th Edition, Wiley, 2015.

Dumitrescu, C., Popescu, D. — Teoria sistemelor si reglarea automata, Editura Politehnica Press, Bucuresti.

Badescu, G. — Automatica — Analiza si sinteza sistemelor de reglare automata, Editura Academiei, Bucuresti.

8.2 Laborator Metode de predare-invatare | Numdr de | Observatii
ore

1. Recapitulare in Matlab, Simulink, Simcape, exercitii 2 ore
protectia muncii

2. Introducere in ingineria reglarii automate studii de caz 2 ore

3. Analiza efectelor P, I, D in structurile de reglare experiment individual 2 ore
conventionale

4. Sinteza regulatoarelor PID prin alocarea polilor | studii de caz, 2 ore
sistemului inchis demonstratie, exercitii

5. Aplicatii experimentale ale sintezei studii de caz, experiment in 2 ore
regulatoarelor PID prin alocarea polilor grupe mici
sistemului inchis

6. Alegerea si acordarea regulatoarelor pentru studii de caz, 2 ore
structuri conventionale de reglare pe baza demonstratie, exercitii
criteriului modulului

7. Aplicatii experimentale privind acordarea studii de caz, experiment in 2 ore
regulatoarelor pe baza criteriului modulului grupe mici

8. Filtrarea semnalelor studii de caz, exercitii 2 ore

9. Filtrarea semnalelor provenite de la senzori in studii de caz, experiment in 2 ore
aplicatii de reglare automata grupe mici

10. Regulatoare numerice studii de caz, exercitii 2 ore

11. Analiza si proiectarea structurilor de reglare cu studii de caz, 2 ore
mai multe grade de libertate demonstratie, exercitii

12. Analiza si proiectarea structurilor de reglare in studii de caz, 2 ore
spatiul starilor demonstratie, exercitii

13. Implementarea si testarea regulatoarelor studii de caz, experiment in 2 ore
numerice pe sisteme experimentale grupe mici

14. Evaluarea cunostintelor si competentelor evaluare 2 ore
dobandite in cadrul laboratorului de Ingineria
reglarii automate

Ogata, K. — MATLAB for Control Engineers, Pearson, 2008.

Nise, N.S. — Control Systems Engineering — MATLAB/Simulink Applications, Wiley, 2015.

Dumitrescu, C., Popescu, D. — indrumar de laborator pentru Automatici si reglare automata, Editura Politehnica Press,
Bucuresti.

Moraru, S.A., Moldoveanu, F.D. — Aplicatii practice in Automatica si Informatica Industriala, Universitatea Transilvania din
Brasov (note de curs si laborator).

Marinescu, A. — Laborator de Automatica. Exemple si aplicatii, Editura Didactica si Pedagogica, Bucuresti.

8.3 Proiect

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina, prin problematica tratatd, apartine domeniului automaticii si ofera cunostintele necesare modelarii, analizei si
proiectarii sistemelor de reglare automata utilizate in procese si aplicatii industriale.
10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala
10.4 Curs Claritatea, coerenta si concizia Evaluare prin examen scris: 50%
expunerii —rezolvare de probleme; biletele contin 2
Gradul de acoperire a problematicii subiecte; ponderea in nota finald 25%;
cerute de subiecte
3
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Corectitudinea matematica a — test de cunostinte teoretice; biletele contin

relatiilor de calcul 2 subiecte; ponderea in nota finala 25%.
Utilizarea corecta a metodelor de - Evaluare pe parcurs
calcul a regulatoarelor prezentate Pentru fiecare subiect se specifica baremul de
Utilizarea corectd a termenilor si notare care se comunica studentilor odata cu
notiunilor specifice cursului subiectele.
Capacitatea de exemplificare
Prezenta la curs 10%
Se constata pe parcursul semestrului.
10.5 Laborator | Aplicarea metodelor specifice de Evaluare prin proba practica — pe calculator; 40%
rezolvare pentru problema data biletele contin 3 subiecte cu barem; ponderea

Utilizarea corecta a programelor de n nota finald 40%.
calcul pentru determinarea, analiza si
proiectarea regulatoarelor

Utilizarea corecta si fluenta a
termenilor specifici

Corectitudinea calculului analitic si
numeric

Capacitatea de exemplificare
Interpretarea rezultatelor

° Participarea la examen este conditionata de: promovarea colocviului de laborator.
° Media la examen se calculeaza numai in situatia in care nota obtinuta la proba teoretica si nota obtinuta la
proba practica (conform baremurilor specificate), sunt de minim 5.

10.6 Standard minim de performanta

° Intelegerea notiunilor fundamentale de reglare automat3 (sistem, bucli de reglare, perturbare, semnal de iesire,
regulator);
Capacitatea de a reprezenta schematic un sistem de reglare prin blocuri functionale;
Rezolvarea unor probleme simple de analiza a stabilitatii utilizadnd criterii de baza (ex. Routh-Hurwitz);
Utilizarea elementara a software-ului MATLAB/Simulink sau a altor instrumente similare pentru simularea unor
sisteme de reglare simple;

° Dimensionarea si implementarea unui regulator clasic de tip P, Pl sau PID pentru un proces de ordin scazut;
Descrierea principalelor performante ale unui sistem de reglare (precizie, rapiditate, stabilitate);

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata Tn sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in sedinta
de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Decan Director de departament
Prof. Univ. Dr. Ing. Titus BALAN Prof. Univ. Dr. Ing. Sorin Aurel MORARU
Ao oy
o AV r ; et
/ } £ { =
f" o j( g L N by TR
g —t -

Titular de curs
Prof. Univ. Dr. Ing. Sorin Mihai GRIGORESCU

L
17 Uiy
LOW/SW/

Nota:

Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazd conform cu Nomenclatorul
domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamental3)/ DD (disciplina din domeniu)/ DS
(disciplind de specialitate)/ DC (disciplind complementara) - pentru nivelul de licenta; DAP (disciplina de aprofundare)/
DSI (disciplina de sintezad)/ DCA (disciplina de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplina optional&)/ DFac
(disciplina facultativa);
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%) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Invatdmant superior Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica

1.4 Domeniul de studii de Licenti" Ingineria Sistemelor

1.5 Ciclul de studii® Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea Robotica

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Bazele cinematicii robotilor industriali

2.2 Titularul activitatilor de curs Prof. dr.ing. Claudiu POZNA

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ proiect | Ing. Alexandru SPULBER

calculatoarelor si limbaje de programare [; Electrotehnica

2.4 Anulde studiu | 3 | 2.5Semestrul |5 | 2.6 Tipul de evaluare | E | 2.7 Regimul | Continut® DS
disciplinel = e ativitate® | DI

3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ proiect | 0/2/0
3.4 Total ore din planul de invataimant | 56 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ proiect | 0/28/0
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 25
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 21
Pregatire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 10
Tutoriat 10
Examinari 3
Alte activitati.....ccccoeveeeereeveeeieereenen.
3.7 Total ore de activitate a 69
studentului
3.8 Total ore pe semestru 125
3.9 Numarul de credite® 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum e Parcurgerea cursurilor Algebra liniara, geometrie analitica si diferentiald; Programarea

4.2 de competente

ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD

CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizind componente si

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului e videoproiector
e note de curs
e Dbibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a seminarului/ | e videoproiector
laboratorului/ proiectului e retea de calculatoare

e programe specializate

6. Competente specifice acumulate

problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica

=
% 2| ® CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de culturd tehnici generald si de specialitate pentru rezolvarea
O a
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aferente;

specifica.

administratori, superio

Competente transversale

ri sau clienti.

® (CT1:indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacta a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare

o R.I. 1.1. Absolventul gestioneaz3 si planifici diversele resurse, cum ar fi resursele umane, bugetul,
termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit proiect si monitorizeaza progresele
inregistrate in cadrul proiectului pentru a realiza un obiectiv specific intr-o anumita perioada de timp
si cu un buget prestabilit.

o R.. 1.2. Absolventul colaboreazi cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere comund si pentru a
discuta proiectarea, dezvoltarea si Tmbunatdtirea produselor sau a solutiilor pentru o problema

o R 1.3. Absolventul exploreaza posibilititile si cerintele pentru intocmirea de rapoarte cdtre

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei .

Asigurarea de competente teoretice si practice in modelarea Cinematicii

Robotilor cu post fix (manipulatoare)

7.2 Obiectivele specifice .

Analiza, modelarea, identificarea proceselor.

Mai precis: dobandirea de cunostinte pregatitoare, necesare procesului de
modelare: transformari spatiale utilizate in Robotica; Dobandirea de cunostinte
referitoare la cinematica robotilor: modelul cinematic direct, modelul cinematic

invers;

8. Continuturi

8.1 Curs

Metode de
predare

Numarul de
ore

Observatii

1 Introducere
1.1.Definirea robotului
1.2.Complexitatea
1.3.Modelul obiect
1.4.Modelarea robotului
2. Reprezentarea Posturii
2.1. Postura in 2D
2.2 Postura in 3D
2.2.1 Rotatii elementare
2.2.2 Reprezentarea celor

3.1. Descrierea elementelor

3.3. Probleme de cinematica

3.4. Formalismul reperului translat
3.5. Simularea modelului geometri
4.1. Miscarea diferentiala

4.2. Compunerea vitezelor

4.3. Propagarea vitezelor

4.5. Utilizarea Jacobianului

4.7 Modelarea Traiectoriilor dorite

2.2.3. Rezolvarea Singularitatilor
2.2.4. Rotatia dupa o axa cu un anumit unghi;
2.2.5. Transformata generala;

3. Modelul geometric al Robotilor cu post fix

3.2. Formalismul Denavit — Hartenberg

4. Modelul cinematic al Robotilor cu post fix

4.4. Forma explicita a Jacobianului

4.6. Simularea modelului cinematic

trei unghiuri de orientare

Prelegere
clasica
explicatie
problematizare
demonstratie
conversatie

at studii de caz
c

4 ore

4ore

10 ore

10 ore

Bibliografie

[1] Pozna C. Modelarea Robotilor cu post fix, Editura MatrixRom 2016
[2] Peter Corke, Robotics, Vision and Control, Springer 2011
[3] Siciliano, B., Sciavicco, L., Villami, L., Oriolo, G. ”Robotics. Modelling, Planning and Control”, Springer-Verlag,
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London, 2010.
[4] Jazar, R.H. ”Theory of Applied Robotics”, Springer-Verlag, London, 2010.
[5] Ivanescu, M. ”Roboti industriali”, Ed. Universitaria, Craiova, 1994.
[6] Borangiu, Th., Ionescu, Fl. ”Robot Modelling and Simulation”, Ed. Academiei Romane, Bucuresti, 2002.
[7] Nitulescu, M. "Sisteme robotice cu capacitate de navigatie”, Ed. Universitaria, Craiova, 2002.

[8] Pozna C., ,,Comanda si Controlul Robotilor Industriali” Editura Univ. Transilvania 2000
[9] Pozna C., ,,Autovehiculul Autonom” Ed. Univ. Transilvania 2007
[10] R. N. Jazar, Theory of Applied Robotics: Kinematics, Dynamics, and Control, 3rd ed. Cham, Switzerland:

Springer, 2022. ISBN 978-3-030-93219-0

8.2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de Numarul de Observatii
predare- ore
invatare

L1,2: Elemente introductive : structura laboratorului, cerinte, teme; Programare 4 ore

Elemente fundamentale Matlab Matlab,

1.3,4: Elemente fundamentale Matlab conversatie 4 ore

L5,6: Construirea clasei transformarilor: Metode de rotatie, translatie demonstratie 4 ore

L7,8,9: Construirea clasei robotilor cu post fix experiment 6 ore

L10,11,: Modelarea cinematica a Manipulatorului cu ajutorul indivifiual 4 ore

toolboxului Sim Mechanic (Matlab) (studiu de caz) expernpeqt .in

L12,13: Modelarea dinamica a Manipulatorului cu ajutorul grupuri mict 4 ore

toolboxului Sim Mechanic (Matlab) (studiu de caz) exer'c‘lgu

L14: Inchiderea situatiei; recuperari, verificarea temelor studii de caz 2 ore
prezentari de
referate
evaluare

Bibliografie

[1] Pozna C. Modelarea Robotilor cu post fix, Editura MatrixRom 2016

[2] Siciliano, B., Sciavicco, L., Villami, L., Oriolo, G. ”Robotics. Modelling, Planning and Control”, Springer-Verlag,
London, 2010.

[3] Jazar, R.H. ”Theory of Applied Robotics”, Springer-Verlag, London, 2010.

[4] Ivanescu, M. ”Roboti industriali”, Ed. Universitaria, Craiova, 1994.

[5] Borangiu, Th., Ionescu, Fl. ”Robot Modelling and Simulation”, Ed. Academiei Romane, Bucuresti, 2002.

[6] Nitulescu, M. "Sisteme robotice cu capacitate de navigatie”, Ed. Universitaria, Craiova, 2002.

[7] Pozna C., ,,Comanda si Controlul Robotilor Industriali” Editura Univ. Transilvania 2000
[8] Pozna C., ,,Autovehiculul Autonom” Ed. Univ. Transilvania 2007
[9] Peter Corke, Robotics, Vision and Control, Springer 2011

[10] R. N. Jazar, Theory of Applied Robotics: Kinematics, Dynamics, and Control, 3rd ed. Cham, Switzerland:
Springer, 2022. ISBN 978-3-030-93219-0

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, asociatilor
rofesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina prin problematica tratata apartine domeniului mecatronicii si pune la dispozitie cunostinte necesare modelarii si
utilizarii robotilor mobili si a manipulatoarelor
Fisa disciplinei respecta recomandarile Societdtii Roméne de Automatica si Informatica Tehnica — SRAIT.

10. Evaluare

10.3 Pondere
din nota finala
60%

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare

10.4 Curs Claritatea, coerenta i concizia Examen Scris
expunerii

Gradul de acoperire a

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6 3



problematicii cerute de subiecte
Corectitudinea matematica a
relatiilor de calcul

Utilizarea corecta a algoritmilor
specifici problematicii cursului
Utilizarea corecta a termenilor
si notiunilor specifice cursului
Capacitatea de exemplificare

10.5 Seminar/ laborator/ proiect Aplicarea metodelor specifice Evaluare pe parcurs: 40%
de rezolvare pentru problema
data

Utilizarea corecta a algoritmilor
proprii tematicii abordate
Utilizarea corecta si fluenta a
termenilor specifici
Corectitudinea calculului
analitic si numeric

Capacitatea de exemplificare
Interpretarea rezultatelor

e Participarea la examen este conditionata de: efectuarea integrala a lucrarilor de laborator;
e Media la examen se calculeaza numai 1n situatia in care nota obtinuta la proba teoretica si nota obtinuta la
laborator (conform baremurilor specificate), sunt de minim 5.

10.6 Standard minim de performanta

e Analiza, modelarea, identificarea proceselor care apar la manipulare, simularea si proiectarea lor

Prezenta Fisa de disciplind a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025

Prof.dr.ing. Titus BALAN Prof.dr.ing. Sorin MORARU
Decan Director de departament
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Prof.dr.ing. Claudiu POZNA Ing. Alexandru SPULBER

Titular de seminar/ laborator/ proiect

( Houd4 oSy
Titular de curs \Lj

Nota:

Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazi conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializérilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplind din domeniu)/
DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplind complementard) - pentru nivelul de licentd; DAP (disciplina de
aprofundare)/ DSI (disciplind de sintezad)/ DCA (disciplina de cunoastere avansata) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind optionald)/
DFac (disciplina facultativa);

5) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de invatamant superior Universitatea , Transilvania” din Bragov
1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de Licentd" Mecatronici si Robotica

1.5 Ciclul de studii® Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea Robotica / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Realitate virtuala
2.2 Titularul activitatilor de curs Prof. dr. ing. Florin Girbacia
2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Prof. dr. ing. Florin Girbacia
proiect
2.4 Anul de studiu 3 2.5 Semestrul | 5 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul Continut? DS
disciplinei Obligativitate® | DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/0
proiect
3.4 Total ore din planul de invatamant | 56 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/28/0
proiect
Distributia fondului de timp Ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 15
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 10
Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 10
Tutoriat 4
Examinari p
Alte activitati.....ccocoeevvreerveeeniieceene 3
3.7 Total ore de activitate a 44
studentului
3.8 Total ore pe semestru 125
3.9 Numérul de credite® 5
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum e Disciplinele de grafica asistatd de calculator si programarea calculatoarelor studiate in
anii anteriori.
4.2 de competente CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate

pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica;
CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizand componente si
ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului e Proiector
e note de curs
e bibliografie recomandata

5.2 de desfdsurare a seminarului/ | e proiector

laboratorului/ proiectului e laborator dotat cu retea de calculatoare performante (placa grafica dedicata)
e note de curs

e bibliografie recomandata

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6



6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)

Competente profesionale

CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de culturd tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica
Rezultatele invatarii
1.1. Cunostinte
R.1.2.1.4. Absolventul explici conceptele specifice proceselor tehnologice si rezolvarea etapizats a
problemelor ingineresti de specialitate pe baza algoritmilor de calcul matematic si a cunostintelor fundamentale
de fizica si chimie.

CP.3. Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a reprezentarilor grafice si a
documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica.
Rezultatele invatarii
1.1. Cunostinte
R.I. C2.1: s3 elaboreze planuri de proiectare specifice domeniului Mecatronica si Robotic.

CP.4. Realizarea de aplicatii de automatizare locala in Mecatronica si Robotica utilizand componente si
ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD.
Rezultatele invatarii
1.1. Cunostinte
R.I. C3.1: s3 realizeze aplicatii de automatizare folosind conceptele de mecatronica si robotic.

Competente transversale

® CT1:indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacts a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare
aferente;

o R.. 1.1. Absolventul gestioneazd si planificd diversele resurse, cum ar fi resursele umane, bugetul,
termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit proiect si monitorizeaza progresele
inregistrate in cadrul proiectului pentru a realiza un obiectiv specific intr-o anumita perioada de
timp si cu un buget prestabilit.

o R.I. 1.2. Absolventul colaboreazi cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere comuna si pentru a
discuta proiectarea, dezvoltarea si imbunatatirea produselor sau a solutiilor pentru o problema
specifica.

o R 1.3. Absolventul exploreazi posibilititile si cerintele pentru intocmirea de rapoarte citre
administratori, superiori sau clienti.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei o Intelegerea tehnicilor de Realitate Virtuald (RV) si Realitate Augmentata (RA),

sublinierea principiilor si potentialului tehnologiilor RV/RA pentru domeniul
Mecatronica si Robotica.

o Intelegerea si asimilarea principalelor cunostinte necesare dezvoltirii aplicatiilor
de simulare 3D a robotilor bazate pe tehnologiile RV/RA.

7.2 Obiectivele specifice o Tnsusirea cunostintelor pentru crearea mediilor virtuale interactive 3D necesare

in domeniul Mecatronica si Robotic3;

o Tnsusirea cunostintelor pentru software de RV/RA;

e Dobandirea unor abilitati practice prin utilizarea unor tehnologii si medii de
programare RV/RA pentru aplicatii domeniul Mecatronica si Robotica.

8. Continuturi

8.1 Curs

Metode de predare Numar de ore Observatii

Introducere. Scopul cursului. Notiuni Curs interactiv 2
introductive privind comunicarea om-
calculator. Terminologie, definitii si
caracteristici ale realitatii virtuale.
Terminologie, definitii si caracteristici ale
realitatii augmentate. Tehnologii
existente pentru realitatea virtuala si
augmentata. Istoricul realitatii virtuale si
augmentate.

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6




Fundamente matematice pentru Expunere 2 ore
realitate virtuala

Sisteme software si standarde pentru Expunere, curs interactiv 2 ore
realitatea virtuala: VRML, OPENGL,

Instant Reality, Unity.

Principii de modelare a mediilor virtuale | Expunere, curs interactiv 2 ore
pentru aplicatii de robotica.

Detectarea coliziunii si calculul returului | Expunere, curs interactiv 2 ore
de forta.

Hardware pentru realitate virtuala: Expunere, curs interactiv 2 ore
sisteme de vizualizare stereoscopica 3D.

Hardware pentru realitate virtuala: Expunere, curs interactiv 2 ore
sisteme haptice.

Dispozitive de intrare 3D pentru Expunere, curs interactiv 4 ore
realitatea virtuala: sisteme de urmarire a

miscarii, comenzi vocale, manusi cu

senzori, interfete creier-calculator.

Tehnici de interactiune 3D pentru Expunere, curs interactiv 2 ore
realitatea virtuala.

Interfete imersive multimodale 3D Expunere, curs interactiv 2 ore
pentru aplicatii de robotica.

Tehnici si principii de dezvoltare a Expunere, curs interactiv 4 ore
aplicatiilor de Realitate Augmentata

pentru robotica utilizand Instant Reality,

Unity, Vuforia si ARCore

Prezentare detaliata a unei aplicatii Expunere, curs interactiv 2 ore

complete RV pentru simularea
sistemelor robotizate utilizand Unity
Robotics Hub.

Bibliografie

1. Girbacia Florin, Duguleand Mihai (2019): Virtual and augmented reality in automotive design and maintenance:
course notes, Editura Universitatii Transilvania din Brasov, ISBN 978-606-19-1124-0.
2. Girbacia F. (2016): Tehnologii de Realitate Virtuald si Augmentata Aplicate in Inginerie. Note de curs”, Editura
Universitatii Tranilvania din Brasov, ISBN 978-606-19-0784-7.
3. Talaba, D., Amditis, A. Product Engineering, Tools and Methods Based on Virtual Reality. Editura Springer, 2007.
4. Girbacia, F. Talaba, D., Tehnologiile realitatii virtuale:lucrari practice, Editura Universitatii Transilvania Brasov,

2012.

5. Girbacia, F. Cercetari teoretice si experimentale privind dezvoltarea de interfete multimodale de realitate virtuala
pentru aplicatii de proiectare asistata de calculator,Teza de doctorat,Universitatea Transilvania Brasov, 2007.

6. Vince J., Realitate Virtuala, Editura Tehnica, Bucuresti, 2000.

7. Doug A. Bowman, Ernst Kruijff, Joseph J. LaViola, Ivan Poupyrev, “3D User Interfaces: Theory and Practice”,
Addison-Wesley/Pearson Education, 2005,ISBN 0-201-75867-9.

8. Burdea, G. Virtual Reality Technology, Ed. John Wiley&Sons, 2003.

9. Thalman, D. Stepping into Virtual Reality, Ed. Springer, 2008.
10. M. A. Gutiérrez A., F. Vexo si D. Thalmann, Stepping into Virtual Reality, 2nd ed. Cham, Switzerland: Springer,
2023. ISBN 978-3-031-36486-0. DOI: 10.1007/978-3-031-36487-7

8.2 Seminar/ laborator/ proiect

Metode de predare-invatare

Numar de ore

Observatii

Protectia muncii. Prezentarea retelei de Expunere interactiva 2 ore
calculatoare a laboratorului.

Prezentarea echipamentelor de realitate

virtuala.

Modelarea geometrica a mediilor Expunere interactiva, invatare 2 ore
virtuale 3D aferente sistemelor prin probleme, lucru individual

robotizate

Descrirea notiunilor fundamentale Expunere interactiva, invatare 2 ore
privind vizualizarea si editarea scenelor prin probleme, lucru individual

3D VRML

Integrarea mediilor virtuale VRML Expunere interactiva, invatare 2 ore

aferente sistemelor robotizate in
biblioteca RV Instant Reality

prin probleme, lucru individual
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Programarea utilizand limbajul Expunere interactiva, invatare 2 ore
Javascript a simularilor RV a sistemelor prin probleme, lucru individual

robotizate

Animatia sistemelor robotizate din scena | Expunere interactivd, invatare 2 ore
virtuala prin probleme, lucru individual
Implementarea algoritmilor pentru Expunere interactiva, invatare 2 ore
detectia coliziunii dintre obiectele prin probleme, lucru individual

virtuale.

Dezvoltarea unei aplicatii de vizualizare Expunere interactiva, invatare 2 ore
stereoscopica pasiva/activa a unei scene | prin probleme, lucru individual

virtuale 3D

Dezvoltarea aplicatiilor de realitate Lectura interactiva, exercitii si 4 ore
augmentata pentru robotica utilizand exemple, lucrare individuala

Unity, Vuforia si ARCore

Interactiunea cu robotii din scena Expunere interactiva, invatare 2 ore
virtuala VRML utilizdnd echipamente de | prin probleme, lucru individual

realitate virtuald

Elaborarea de aplicatii RV pentru Expunere interactiva, invatare 2 ore
simularea unui robot industrial/cu rotiin | prin probleme, lucru individual

mediu imersiv 3D

Elaborarea de aplicatii RV pentru Expunere interactiva, invatare 2 ore
programarea configuratiilor unui robot prin probleme, lucru individual

industrial utilizand sisteme haptice

Colocviu lucrari laborator. 2 ore

Bibliografie

1. Girbacia, F. Computer Aided Design and Graphics Programming. Editura Universitatii Transilvania, Brasov, 2016.
2. Girbacia Florin, Duguleana Mihai (2019): Virtual and augmented reality in automotive design and maintenance:

course notes, Editura Universitatii Transilvania din Brasov, ISBN 978-606-19-1124-0.

3. Girbacia, F., Talaba, D., Tehnologiile realitatii virtuale:lucrari practice, Ed. Universitatii Transilvania Brasov, 2012.

4. Girbacia F. (2016): Tehnologii de Realitate Virtuala si Augmentata Aplicate in Inginerie. Note de curs”, Editura
Universitatii Tranilvania din Brasov, ISBN 978-606-19-0784-7.

5. M. A. Gutiérrez A., F. Vexo si D. Thalmann, Stepping into Virtual Reality, 2nd ed. Cham, Switzerland: Springer,
2023. ISBN 978-3-031-36486-0. DOI: 10.1007/978-3-031-36487-7

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor

profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Cunostintele teoretice si practice fundamenteaza cele mai noi abordari ale tehnologiilor de Realitate Virtuala si
Augmentata pentru roboticd. Continutul disciplinei este in concordanta cu ceea ce se studiaza la alte universitati din tara

si straindtate.

10. Evaluare

Tip de activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs Activitate continua si

participare la curs

e participarea la discutii
tehnice, punerea de

Evaluare pe parcurs

intrebari pertinente despre
software (Unity, ARCore),
hardware (sisteme haptice,
de vizualizare) si concepte
VR/AR;

e propunerea de solutii sau
abordari alternative pentru
problemele de design si
implementare a scenelor
virtuale interactive
discutate;

10%

Aspecte teoretice

Test grila

40%
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¢ acuratetea reprezentarii
o fluenta, rigoare si autonomie
in formularea explicatiilor.

RV/RA pentru simularea
sistemelor robotizate

10.5 Seminar/ laborator/ proiect Functionalitatea programelor Rezolvare aplicatii practice 50%

10.6 Standard minim de performanta

de la de laborator.

e Cunoasterea elementelor fundamentale de simulare in Realitate Virtuala aplicate in domeniul Mecatronica si Robotica,
rezolvarea unei sarcini utilizand programele studiate.
e Prezentarea la examen este conditionata de predarea temelor de la laborator si obtinerea notei minime 5 la evaluarea

e Realizarea unui proiect care utilizeaza principii si tehnici de Realitate Virtuala pentru dezvoltarea unei aplicatii din
domeniului simularii sistemelor robotizate.
e Nota obtinuta la examen trebuie sa fie minimum 5.

Grila de evaluare pe niveluri de performanta

Nivel de performanta

Descriere generala

Caracteristici

Excelent (10-9)

Stapaneste integral conceptele de dezvoltare
VR/AR. Proiecteazd si implementeaza aplicatii
complexe, interactive si optimizate pentru
domeniul simularii sistemelor robotice.

Utilizeaza corect si eficient
functionalitati complexe ale IDE VR/AR
(ex: Unity). Scrie scripturi de
interactiune clare si eficiente. Aplicatia
este robusta, optimizata si are o
experientd de utilizare intuitiva.

Foarte bine (8)

Demonstreaza o intelegere solida a dezvoltarii
VR/AR si aplica corect tehnicile pentru a crea o
aplicatie functionala si interactiva.

Aplicatia VR/AR este complet
functionala si respecta toate cerintele.
Implementarea conceptelor
(interactiune, vizualizare, tracking) este
corectd. Pot exista erori minore de
logica sau aspecte care pot fi optimizate,
dar care nu afecteaza functionalitatea
de baza.

Intelege conceptele de bazi (crearea unei scene,
import de modele, scripturi simple), dar

Aplicatia este partial functionala. De
exemplu, vizualizarea modelului
functioneaza, dar interactiunile sunt
implementate cu erori sau sunt

Bine (7) Tntdmpina dificultati in integrarea lor intr-o incomplete. Scripturile de cod pot fi
aplicatie complexa sau interactiva. neorganizate sau ineficiente. Necesita
indrumare pentru a depasi problemele
tehnice.
Reuseste sa configureze o scena de baza
Aplica mecanic pasii dintr-un tutorial pentru a in Unity, dar nu poate implementa
suficient (6) crea o scend simpl3, dar fara a intelege principiile | interactivitate personalizata. Aplicatia

din spate. Nu poate adapta solutiile la probleme
noi.

are erori functionale majore sau este
foarte limitata (ex: doar vizualizarea
staticd a unui robot, fara interactiune).

Insuficient (<5)

Nu demonstreaza intelegerea notiunilor
fundamentale de lucru intr-un motor de
dezvoltare precum Unity si a conceptelor de
VR/AR.

Incapacitatea de a crea o scena virtuala
functionala. Erori fundamentale in
utilizarea editorului Unity. Nu intelege
fluxul de lucru pentru crearea unei
aplicatii de VR sau AR. Aplicatia nu
porneste sau nu indeplineste niciuna
dintre cerintele de baza.

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26 / 09 /2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29 /09 /2025.

Prof.dr.ing. Titus Constantin Balan

Decan

Prof.dr.ing. Sorin Aurel Moraru
Director de departament
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Prof. dr.ing. Florin Girbacia Prof. dr.ing. Florin Girbacia

Titular de laborator

Titular de curs

Nota:

Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazd conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplind din domeniu)/
DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplind complementard) - pentru nivelul de licentd; DAP (disciplind de
aprofundare)/ DSI (disciplind de sinteza)/ DCA (disciplind de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind optionald)/
DFac (disciplina facultativa);

5) Un credit este echivalent cu 25 — 30 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invdtamant superior Universitatea ,, Transilvania” din Brasov
1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei
1.4 Domeniul de studii de Licenta? Mecatronica Robotici
1.5 Ciclul de studii® Licenta
1.6 Programul de studii/ Calificarea Roboticd/Inginer
2. Date despre disciplina
2.1 Denumirea disciplinei | Comanda si programarea masinilor unelte cu comanda numerica (CPMUCN)
2.2 Titularul activitatilor de curs prof.dr.ing. Silviu BUTNARIU
2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ dr.ing. Eugen Valentin BUTILA
proiect
2.4 Anul de studiu 3 2.5 Semestrul | 5 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul Continut? DS
disciplinei Obligativitate® | DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/0
proiect
3.4 Total ore din planul de invatdmant | 56 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/28/0
proiect
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 28
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 14
Pregatire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 21
Tutoriat 3
Examinari 3
Alte activitati.....ccocoeerveerieenieeeeenne
3.7 Total ore de activitate a 69
studentului
3.8 Total ore pe semestru 125
3.9 Numérul de credite® 5
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1de o Disciplinele matematice si discipline ingineresti (organe de masini, desen tehnic, modelare 3D), studiate
curriculum inaniil -1l
4.2 de CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
competente | problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica;
CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizind componente si ansambluri partiale
tipizate si netipizate precum si resurse CAD

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului

sala de curs, proiector

5.2 de desfasurare a seminarului/
laboratorului/ proiectului

o O O (O

sala de calculatoare
software dedicat
magsini de lucru cu CNC.

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)
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e CP.2. Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru
rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului.Mecatronica si Robotica

o R.. C1.1: 53 aplice cunostintele fundamentale din domeniul Mecatronicd si Robotic3 pentru

rezolvarea problemelor tehnice
e CP.3. Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a reprezentarilor
grafice si a documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica.

o R.I.C2.1: 54 elaboreze planuri de proiectare specifice domeniului Mecatronicd si Robotica.
CP.4. Realizarea de aplicatii de automatizare locala in Mecatronica si Robotica utilizand componente si
ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD.

o R.0. C3.1: 53 realizeze aplicatii de automatizare folosind conceptele de mecatronica si robotic.
e CP.5: Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor si componentelor sistemelor mecatronice;

o R.I.C4.1: s34 administreze sistemele mecatronice.

Competente profesionale
[ ]

e CT1:ndeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exactd a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de
realizare aferente;

o R..1.1. Absolventul gestioneazi si planifici diversele resurse, cum ar fi resursele umane, bugetul,

termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit proiect si monitorizeaza progresele

inregistrate in cadrul proiectului pentru a realiza un obiectiv specific intr-o anumita perioada de
timp si cu un buget prestabilit.

R.T. 1.2. Absolventul colaboreaz cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere comuni si pentru

a discuta proiectarea, dezvoltarea si imbunatatirea produselor sau a solutiilor pentru o problema

specifica.

o R. 1.3. Absolventul exploreaza posibilitatile si cerintele pentru intocmirea de rapoarte catre

administratori, superiori sau clienti.

Competente transversale
o

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul o Disciplina fsi propune studiul proceselor tehnologice clasice la baza carora au stat principiile de
general al automatizare a acestora ajungand la fenomenul de comanda numerica. Studierea masinilor care
disciplinei folosesc comanda numerica cat si modul de programare al acestora se regaseste in continutul
acestei discipline.
7.2 Obiectivele o cunoasterea si utilizarea adecvata a notiunilor cu care opereaza disciplina.
specifice o interpretarea corectad a rezultatelor si formularea de concluzii pe baza rezultatelor obtinute.
o aprofundarea modului de reprezentare a pieselor mecanice
o cunoasterea grupelor de piese specifice industriei mecanice
o cunoasterea si identificarea materialelor si semifabricatelor uzuale
o fintelegerea principalelor unor procese de semifabricare si fabricare
o utilizarea softurilor specifice CAD/CAM/CAE in industria mecanica
o perceptia interdisciplinaritatii profesiei de inginer
o stimularea unei gandiri si abordari tehnologice
8. Continuturi
8.1 Curs Metode de Numar Observatii
predare de ore
Notiuni despre productia de bunuri. Masini de lucru. Curs interactiv, 2
Masini unelte clasice. Procese de prelucrare expunerea cu 2
Principii generale ale proceselor tehnologice. Aschierea mijloace 2
Clasificarea masinilor de lucru. Principii generale Comanda masinilor de multimedia, 2
lucru conversatia
Lanturi cinematice in ML. Sisteme de actionare. Centre de prelucrare euristicd, 2
Celule si sisteme flexibile de fabricatie explicatia, 2
Sisteme de comanda si control ale MUCN demonstratia. 2
Comanda numerica a MU. Programarea manuala a CN 2
Software folosit pentru comanda MUCN 2
Accesorii do comunicare cu MUCN (caseta magnetica, unitate de disk, 2
conexiuni pentru transferul de date
Prezentarea de coduri si functii de comanda a MUCN 2
Limbajul ISO 2
Limbajul APT. Programarea conversationala 2
Utilizarea software-ului CAD/CAM 2
Bibliografie
Butnariu, Silviu — Masini de lucru si comenzi numerice, curs, suport digital, 2015.
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9.

Morar, Liviu — Masini, roboti si echipamente pentru sisteme flexibile de fabricatie, curs, Universitatea Tehnica din Cluj
Napoca, 2006.

8.2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de Numar Observatii
predare-invatare | deore
Identificarea si clasificarea masinilor de lucru cu comenzi numerice Invatare prin 2
Sistemul de control al axelor masinilor unelte probleme / 2
Miscarile efectuate de masinile de prelucrat prin aschiere in sistemul explicatia, 2
cartezian. Tipuri de pozitionare demonstratia,
Prezentare tipuri de panouri de comanda MUCN. Identificare coduri si studiu de caz, 2
functii folosite efectuarea de
Moduri de utilizare a accesoriilor folosite la comanda MUCN; aplicatii dirijat si 2
Utilizarea tipurilor de software folosit in comanda si controlul MUCN independent. 2
Programarea manuala a MUCN 1 (G-code) 2
Programarea manuala a MUCN 2 (G-code) 2
Programarea manuala a MUCN 3 (Limbaj APT) 2
Realizarea de programe pentru comanda MUCN plecand de la piese cu 2
geometrie simpld pana la piese cu geometrie complexa. Simulare
programe
Simularea prelucrarii unei piese pe masina de frezat utilizand softaware 2
CAD/CAM
Simularea prelucrarii unei piese pe strung utilizand softaware CAD/CAM 2
Transformarea si transmiterea programelor CAM catre MUCN ;
Evaluare
Bibliografie

Morar, Liviu - Masini, roboti si echipamente pentru sisteme flexibile de fabricatie, curs, Universitatea Tehnica din Cluj
Napoca, 2006.
Morar, Liviu - Bazele Programarii numerice a masinilor-unelte, Editura UT Press, ISBN 973-662-171-5, Cluj Napoca 2005

R. Calverley, CNC Programmer's Guide. Tinley Park, IL, USA: Goodheart-Willcox, 2022. ISBN 978-1637767023

Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, asociatilor

profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

Utilizarea programelor CAD/CAM au o serie de beneficii, ce includ o integrare rapida a proiectarii in sistemul de
productie, evaluarea rapida a studiilor comerciale, modificari rapide ale configuratiei, desene si modele concept,
evaluarea in paralel a structurii de ansamblu, cu detalii cheie Tn cadrul structurii, precum si capacitatea de a face fata la
toate tipurile de medii de incarcare. O mare parte dintre angajatorii reprezentativi recunosc ca modelarea si simularea,
inclusiv analiza cu element finit, proiectarea asistata de calculator si realizarea programarii CAM sunt instrumente
valoroase Tn dezvoltarea sistemelor mecanice. Utilizand instrumente de simulare, inclusiv CATIA, aceste firme ofera un
design coroborat cu masuri corective si o fabricatie rapida. La sfarsitul parcurgerii disciplinei, studentii vor - intelege
modul de generare a traiectoriilor de prelucrare de frezare in trei axe cu ajutorul unei aplicatii CAD/CAM; definirea
punctului de start,definirea si alegerea sculelor, generarea corecta a traiectoriilor de prelucrare,simularea procesului de
fabricatie; vor fi capabili sa genereze fisiere de comanda numerica; vor dobandi cunostinte de programare NC cu ajutorul
simularii video a fisierelor NC.

0. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de 10.3 Pondere
evaluare din nota finalad
10.4 Curs Capacitatea de a aplica cunostintele de matematica, stiinte si | Verificare continua | 30
inginerie. Capacitatea de a identifica, formula si rezolva / teste grila
problemele de inginerie. Examinare scrisa / 30
teste grila
10.5 Seminar/ Capacitatea de a proiecta un sistem, componenta sau proces | Lucrari de laborator | 20
laborator/ pentru a satisface nevoile dorite
proiect Capacitatea de a utiliza tehnici, abilitati si instrumente Colocviu laborator 20
moderne de inginerie necesare pentru practici de inginerie;
studiu de caz

10.6 Standard minim de performanta

o Cerinte minime pentru nota 5: la toate activitatile de evaluare sa se obtina minim jumatate din punctajul acordat,
respectiv minim nota 5. Standardele minime de performanta sunt date de intelegerea notiunilor introductive
predate la fiecare tema, efectuarea legaturii intre notiuni, abordarea corecta a aplicatiilor si dexteritate de calcul
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Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26 / 09 /2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29 /09 /2025.

Prof.dr.ing. Titus Constantin Balan Prof.dr.ing. Sorin Aurel Moraru
Decan Director de departament
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Prof.dr.ing. Silviu Butnariu dr.ing. Eugen Valentin Butila
Titular de curs Titular de laborator D <]
ot foon /N
Nota:

1) Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazd conform cu Nomenclatorul domeniilor
si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2) Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplind din domeniu)/ DS (disciplina de
specialitate)/ DC (disciplina complementara) - pentru nivelul de licenta; DAP (disciplind de aprofundare)/ DSI (disciplind de sinteza)/
DCA (disciplind de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4) Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplina obligatorie)/ DO (disciplind optionald)/ DFac (disciplind
facultativa);

5)Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Invatdmant superior

Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta calculatoarelor

1.3 Departamentul Automatica

1.4 Domeniul de studii de Licenti" Mecatronici si Robotici
1.5 Ciclul de studii® Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea Robotica

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Dinamica robotilor

2.2 Titularul activitatilor de curs

Prof. dr.ing. Claudiu POZNA

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ proiect

Ing. Mihnea DOLOIU

2.4 Anul de studiu | 3 | 2.5 Semestrul | 2 | 2.6 Tipul de evaluare | E | 2.7 Regimul | Continut® DS

disciplinel = e ativitate® | DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)

3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ proiect | 0/2/0

3.4 Total ore din planul de invataimant | 56 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ proiect | 0/28/0

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 4

Pregatire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 10

Tutoriat 8

Examinari 2

Alte activitati.....ccccoeveeeereeveeeieereenen.

3.7 Total ore studiu individual 44

3.8 Total ore pe semestru 100

3.9 Numdrul de credite® 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum .

Parcurgerea cursurilor Algebra liniara, geometrie analitica si diferentiald; Programarea
calculatoarelor si limbaje de programare I; Electrotehnica; Bazele cinematicii robotilor
industriali

4.2 de competente

CP.1 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de
specialitate pentru rezolvarea problemelor specifice domeniului fundamental STIINTE
INGINERESTI

CP.3 Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a
reprezentarilor grafice si a documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si
Robotica

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului

videoproiector
note de curs
bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a seminarului/
laboratorului/ proiectului

videoproiector
retea de calculatoare
programe specializate

6. Competente specifice acumulate

n

g

o}

5]
D
O g

CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de culturd tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica
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aferente;

specifica.

Competente transversale

® (CT1:indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacta a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare

o R.I. 1.1. Absolventul gestioneaz3 si planifici diversele resurse, cum ar fi resursele umane, bugetul,
termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit proiect si monitorizeaza progresele
inregistrate in cadrul proiectului pentru a realiza un obiectiv specific intr-o anumita perioada de timp
si cu un buget prestabilit.

o R.. 1.2. Absolventul colaboreazi cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere comund si pentru a
discuta proiectarea, dezvoltarea si Tmbunatdtirea produselor sau a solutiilor pentru o problema

o R.JI 1.3. Absolventul exploreazi posibilititile si cerintele pentru intocmirea de rapoarte citre
administratori, superiori sau clienti.

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei

Asigurarea de competente teoretice si practice in modelarea Dinamicii

Robotilor cu post fix (manipulatoare)

7.2 Obiectivele specifice

Analiza, modelarea, identificarea proceselor.

Mai precis: dobandirea de cunostinte pregatitoare, necesare procesului de
modelare: transformari spatiale utilizate in Robotica; Dobandirea de cunostinte
referitoare la dinamica robotilor: Obtinerea modelului dinamic al structurii si al
transmisiei mecanice, integrarea modelului sistemului de actionare;

8. Continuturi

3. Simularea modelului dinamic

3.1 Construirea modelului dinamic al structurii RR
3.3 Construirea modelului dinamic al structurii RT
3.3 Construirea modelului dinamic al structurii TR
3.4 Construirea modelului dinamic al structurii TT

studii de caz

8.1 Curs Metode de predare | Numarul | Observatii
de ore
1 Introducere, recapitulare modelarea cinematica 4 ore
1.1. Definirea robotului
1.2. Complexitatea
1.3. Modelul obiect
1.4. Modelarea robotului
12 ore
2. Modelul dinamic al Robotilor cu post fix
2.1. Structura modelului dinamic Prelegere clasica
2.2. Modelul d'inan}ic al s'tructurii'mecani'ce explicatie
2.3.Modelul dlpamlf: al 51stemu'lu} fle actionare problematizare
2.4. Modelul dinamic al transmisiei mecanice demonstratie
2.2. Modelul dinamic holist conversatie
12 ore

Bibliografie

London, 2010.

[1] Pozna C. Modelarea Robotilor cu post fix, Editura MatrixRom 2016
[2] Peter Corke, Robotics, Vision and Control, Springer 2011
[3] Siciliano, B., Sciavicco, L., Villami, L., Oriolo, G. ”Robotics. Modelling, Planning and Control”, Springer-Verlag,

[4] Jazar, R.H. ’Theory of Applied Robotics”, Springer-Verlag, London, 2010.
[5] Ivanescu, M. ”Roboti industriali”, Ed. Universitaria, Craiova, 1994.
[6] Borangiu, Th., Ionescu, Fl. ”Robot Modelling and Simulation”, Ed. Academiei Romane, Bucuresti, 2002.

7] Nitulescu, M. Sisteme robotice cu capacitate de navigatie”, Ed. Universitaria, Craiova, 2002.

[

[8] Pozna C., ,,Comanda si Controlul Robotilor Industriali” Editura Univ. Transilvania 2000
[9] Pozna C., ,,Autovehiculul Autonom” Ed. Univ. Transilvania 2007

[10] R. N. Jazar, Theory of Applied Robotics: Kinematics, Dynamics, and Control, 3rd ed. Cham, Switzerland:
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Springer, 2022. ISBN 978-3-030-93219-0

8.2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de predare- | Numarul | Observatii
invatare de ore

L1,2: Elemente introductive : structura laboratorului, cerinte, teme; Programare Matlab, | 4 ore

Elemente fundamentale Matlab conversatie

L3,4: Construirea unui model dinamic simplu (pendul), simularea lui demonstratie 4 ore

in Matlab si Simulink experiment

L5: Construirea clasei robotilor cu post fix, metodele dinamice directe | individual 2 ore

si inverse experiment 1n

L6,7 Prototipul virtual al robotului RR grupuri mici 4 ore

L8,9 Prototipul virtual al robotului RT exercitii 4 ore

110,11 Prototipul virtual al robotului TR studii de caz 4 ore

112,13 Prototipul virtual al robotului TT prezentari de 4 ore

L14: Inchiderea situatiei; recuperari, verificarea temelor referate 2 ore
evaluare

Bibliografie

[1] Pozna C. Modelarea Robotilor cu post fix, Editura MatrixRom 2016
[2] Siciliano, B., Sciavicco, L., Villami, L., Oriolo, G. ”Robotics. Modelling, Planning and Control”, Springer-Verlag,

London, 2010.

[3] Jazar, R.H. ”Theory of Applied Robotics”, Springer-Verlag, London, 2010.
[4] Ivanescu, M. "Roboti industriali”, Ed. Universitaria, Craiova, 1994.
[5] Borangiu, Th., Ionescu, Fl. ”Robot Modelling and Simulation”, Ed. Academiei Romane, Bucuresti, 2002.

[6] Nitulescu, M. "Sisteme robotice cu capacitate de navigatie”, Ed. Universitaria, Craiova, 2002.

[7] Pozna C., ,,Comanda si Controlul Robotilor Industriali” Editura Univ. Transilvania 2000
[8] Pozna C., ,,Autovehiculul Autonom” Ed. Univ. Transilvania 2007
[9] Peter Corke, Robotics, Vision and Control, Springer 2011

[10] R. N. Jazar, Theory of Applied Robotics: Kinematics, Dynamics, and Control, 3rd ed. Cham, Switzerland:
Springer, 2022. ISBN 978-3-030-93219-0

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, asociatilor
rofesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina prin problematica tratata apartine domeniului mecatronicii si pune la dispozitie cunostinte necesare modelarii si
utilizarii robotilor mobili si a manipulatoarelor
Fisa disciplinei respecta recomandarile Societatii Roméne de Automatica si Informatica Tehnica — SRAIT.

10. Evaluare

Tip activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs

Claritatea, coerenta si concizia
expunerii

Gradul de acoperire a
problematicii cerute de subiecte

Corectitudinea matematica a
relatiilor de calcul

Utilizarea corecta a algoritmilor
specifici problematicii cursului

Utilizarea corecta a termenilor
si notiunilor specifice cursului

Capacitatea de exemplificare

Examen Scris

Evaluare pe parcurs

60%

10.5 Seminar/ laborator/ proiect

Aplicarea metodelor specifice
de rezolvare pentru problema
data

Utilizarea corecta a algoritmilor
proprii tematicii abordate

Utilizarea corecta si fluenta a
termenilor specifici

Corectitudinea calculului

Evaluare pe parcurs:

40%

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6




analitic i numeric
Capacitatea de exemplificare
Interpretarea rezultatelor

e Participarea la examen este conditionata de: efectuarea integrala a lucrarilor de laborator;
e Media la examen se calculeazd numai in situatia in care nota obtinuta la proba teoretica si nota obtinuta la
laborator (conform baremurilor specificate), sunt de minim 5.

10.6 Standard minim de performanta

e  Analiza, modelarea, identificarea proceselor care aar la manipulare, simularea si proiectarea lor

Prezenta Fisa de disciplind a fost avizatd in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobatd in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2025

Prof.dr.ing. Titus BALAN Prof.dr.ing. Sorin MORARU
Decan Director de departament
~ I Nt -
. L~ { -
.
(l/ L’{ » Gl - k"’w\;" ‘/
p— e Sm—
'
Prof.dr.ing. Claudiu POZNA Ing. Mihnea DOLOIU
Titular de curs Titular de seminar/ laborator/ proiect

A

i
Q‘TJ‘"" ) /

' |
W SV
L/

Nota:

Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazd conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializérilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplini fundamental)/ DD (disciplind din domeniu)/
DS (disciplinda de specialitate)/ DC (disciplind complementara) - pentru nivelul de licentd; DAP (disciplina de
aprofundare)/ DSI (disciplind de sinteza)/ DCA (disciplina de cunoastere avansata) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind optional3)/
DFac (disciplina facultativa);

%) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

4 FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea , Transilvania” din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii¥

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii?

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Robotica / Inginer

2. Date despre disciplind

2.1 Denumirea disciplinei | Retele Neuronale
2.2 Titularul activitatilor de curs Prof. dr. ing. Sorin Mihai Grigorescu
2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Asist. dr. ing. Cosmin Ginerica
proiect
2.4 Anul de studiu 3 | 2.5 Semestrul 6 | 2.6 Tipul de evaluare E | 2.7 Regimul Continut® DS
disciplinei Obligativitate® DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamand 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/0
proiect
3.4 Total ore din planul de invatamant | 56 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 28
proiect
Distributia fondului de timp Ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 21
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 11
Pregatire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 8
Tutoriat 2
Examinari 2
Alte activitati....ccooceeveeeeeveenieeereene,
3.7 Total ore de activitate a 44
studentului
3.8 Total ore pe semestru 100
3.9 Numérul de credite® 4
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum Parcurgerea cursurilor: Analiza matematica, Inteligenta Artificiala
4.2 de competente CP.2: Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate

pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica;
CP.4: Realizarea de aplicatii de automatizare locala in mecatronica si robotica utilizand
componente si ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD;

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului

videoproiector

sistem video de achizitie a informatiei vizuale
calculator personal (PC)

note de curs

bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a seminarului/
laboratorului/ proiectului

videoproiector

retea de calculatoare

sisteme video de achizitie informatie vizualg;
programe specializate

bibliografia recomandata.

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)
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Competente ® (CP3: Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a
profesionale reprezentarilor grafice si a documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si
Robotic3;
® CP5: Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronica ale
sistemelor mecatronice;
Competente ® CT1:indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacts a obiectivelor de realizat, a
transversale resurselor disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de
lucru si termenelor de realizare aferente;

o R.I. 1.1. Absolventul gestioneazi si planifica diversele resurse, cum ar fi resursele
umane, bugetul, termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit proiect
si monitorizeaza progresele inregistrate in cadrul proiectului pentru a realiza un
obiectiv specific intr-o anumita perioada de timp si cu un buget prestabilit.

o R.I. 1.2. Absolventul colaboreazd cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere
comuna si pentru a discuta proiectarea, dezvoltarea si imbunatatirea produselor sau
a solutiilor pentru o problema specifica.

o R.J 1.3. Absolventul exploreaza posibilititile si cerintele pentru intocmirea de
rapoarte catre administratori, superiori sau clienti.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul . Disciplina Tsi propune sa ii familiarizeze pe studenti cu conceptele inteligentei artificiale, cu
general al precddere cele specifice Retelelor Neuronale Artificiale.
disciplinei
7.2 Obiectivele . Teoria invatarii automate
specifice . Principiile organizarii datelor

° Invatarea automats

. Tnvatarea supervizats si nesupervizats

. Retele neuronale artificiale tip Perceptron Multi Strat

° Antrenarea unui algoritm tip Retea Neuronala

° Probleme specifice antrenarii retelelor neuronale.

° Procesarea datelor Tn scopul antrenarii algoritmilor

° Reducerea comportamentului nedorit in cadrul antrenarii

(] Estimarea valorilor continue prin regresie

° Clasificarea intre valori discrete

° Retele neuronale convolutionale

. Detectia obiectelor de interes Tn imagini

. Procesarea limbajului natural

. Tnvétare prin consolidare (Reinforcement Learning)

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de ore Observatii
1. Introducere in prelucrarea statistica a datelor prelegere pe baza de 2 ore
2. Organizarea datelor in invatarea automata slide 2 ore
3. Structura unei retele neuronale tip Perceptron Multi | explicatie 2 ore
Strat problematizare
4, Antrenarea unei retele neuronale. Probleme demonstratie 2 ore
specifice antrenadrii. Atenuarea acestora. conversatie
5. Retele neuronale folosite pentru regresie. Retele studii de caz 2 ore
neuronale folosite pentru clasificare
6. Convolutii. Straturi convolutionale. 2 ore
7. Retele neuronale convolutionale: camp receptiv, 2 ore
utilizarea CNN, particularitati.
8. Detectia obiectelor de interes in imagini 2 ore
9. Algoritmi bazati pe evaluarea regiunilor. Algoritmi 2 ore
tip ,,Single Shot”
10. Procesarea limbajului natural 2 ore
11. Retele neuronale recurente. LSTM si GRU 2 ore
12. Transformers 2 ore
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13. Vision Transformers 2 ore
14. Reinforcement Learning 2 ore
Bibliografie

Bishop, C.M. — Pattern Recognition and Machine Learning, Ed. Springer, 2006.

Stuart Russell, Artificial Intelligence: A Modern Approach, ed. Pearson, 2020.

S.M. Grigorescu and Cosmin Ginerica, Machine Learning (in Romanian). Transilvania University, ISBN 978-606-19-0894-3,
2017.

S.M. Grigorescu, B. Trasnea, T. Cocias and G. Macesanu, “A Survey of Deep Learning Techniques for Autonomous Driving”,
Journal of Field Robotics, 2019 (ISI Journal).

A. Zhang, Z.C. Lipton, M. Li and A.J. Smola, Dive into Deep Learning, Cambridge University Press, ISBN 978-1-009-38943-3,
2024

8.2 Laborator Metode de predare- Numar de ore Observatii
invatare

- Introducere in interpretorul Python conversatie 2 ore

- Algebra liniara si calcul diferential in Python demonstratie 2 ore

- Preprocesarea datelor folosite la antrenarea unei experiment individual | 2 ore

retele neuronale experiment in grupuri

- Aplicarea unor tehnici de imbunatatire a mici 2 ore

performantei retelelor neuronale exercitii

- Construirea unui model de retea neuronala studii de caz 2 ore

artificiala pentru regresie prezentari de referate

- Construirea unui model de retea neuronala evaluare 2 ore

artificialp pentru clasificare

- Construirea unui model de retea neuronala 2 ore

convolutionald pentru clasificarea imaginilor

- Modelarea unei arhitecturi de retea neuronala 2 ore

pentru detectia obiectelor de interes in imagini

- Modelarea unei arhitecturi de retea neuronald care 2 ore

realizeazd segmentarea semantica

- Construirea unui model de retea neuronala 4 ore

recurenta

- Construirea unui model tip Transformer 4 ore

- Modelarea unei arhitecturi Reinforcement Learning 2 ore

S.M. Grigorescu and Cosmin Ginerica, Machine Learning (in Romanian). Transilvania University, ISBN 978-606-19-0894-3,
2017.

A. Zhang, Z.C. Lipton, M. Li and A.J. Smola, Dive into Deep Learning, Cambridge University Press, ISBN 978-1-009-38943-3,
2024

http://cs229.stanford.edu/

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina, prin problematica tratatd, apartine domeniului prelucrarii semnalelor si pune la dispozitie cunostintele
necesare analizei, proiectarii si implementarii sistemelor de clasificare a datelor.

10. Evaluare
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Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala
10.4 Curs Claritatea, coerenta si concizia Evaluare prin examen scris: 60%
expunerii —rezolvare de probleme; biletele contin 2
Gradul de acoperire a problematicii subiecte; ponderea in nota finala 30%;
cerute de subiecte — test de cunostinte teoretice; biletele contin
Corectitudinea matematica a 3 subiecte; ponderea in nota finald 30%.
relatiilor de calcul
Utilizarea corecta a algoritmilor Pentru fiecare subiect se specifica baremul de
specifici problematicii cursului notare care se comunica studentilor odata cu
Utilizarea corectd a termenilor si subiectele.
notiunilor specifice cursului
Capacitatea de exemplificare Evaluare pe parcurs
Prezenta la curs 10%
Se constata pe parcursul semestrului.
10.5 Laborator | Aplicarea metodelor specifice de Evaluare pe parcurs. 30%
rezolvare pentru problema data Evaluare prin proba practica — pe calculator;
Utilizarea corecta a algoritmilor biletele contin 1 subiect; ponderea in nota
proprii tematicii abordate finala 30%.
Utilizarea corecta si fluenta a
termenilor specifici
Corectitudinea calculului analitic si
numeric
Capacitatea de exemplificare
Interpretarea rezultatelor
° Participarea la examen este conditionata de: efectuarea integrala a lucrarilor de laborator si promovarea
colocviului de laborator.
° Media la examen se calculeaza numai in situatia in care nota obtinuta la proba teoretica si nota obtinuta la
proba practica (conform baremurilor specificate), precum si nota de la laborator, sunt de minim 5.
10.6 Standard minim de performanta
° Selectia si utilizarea independenta a metodelor si algoritmilor invatati pentru situatii tip cunoscute precum si
finalizarea de calcule (analitice si numerice) cu marimi fizice.

Decan

Prof. Univ. Dr. Ing. Titus BALAN

~ —— o v
-/ P B
/ '(/. - ¥y =
4 — ) N e,
J L /. > Gl .
S Sm— |
gu—

Titular de curs
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Prof. Univ. Dr. Ing. Sorin Mihai GRIGORESCU
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([ QgL AScii

Nota:

1)

2)

3)

Domeniul

Director de departament
Prof. Univ. Dr. Ing. Sorin Aurel MORARU

Titular de laborator
Asist. Dr. Ing. Cosmin GINERICA

G

de studii - se alege una din variantele: Licenta/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplina din

domeniu)/ DS (disciplina de specialitate)/ DC (disciplina complementara) - pentru nivelul de licenta; DAP (disciplind de
aprofundare)/ DSI (disciplind de sintezd)/ DCA (disciplina de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplina
optionald)/ DFac (disciplina facultativa);
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5) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Invatdmant superior Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica

1.4 Domeniul de studii? Mecatronici si Robotici

1.5 Ciclul de studii® Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea Robotica

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Roboti mobili

2.2 Titularul activitatilor de curs Prof. dr.ing. Claudiu POZNA

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ proiect | Ing. Alexandru SPULBER

2.4 Anul de studiu | 3 | 2.5 Semestrul | 6 | 2.6 Tipul de evaluare | E | 2.7 Regimul | Continut® DS
disciplinel = e ativitate® | DI

3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitdtilor didactice)

3.1 Numar de ore pe saptamana 3 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ proiect | 0/1/0

3.4 Total ore din planul de invatdmant | 42 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ proiect | 0/14/0

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 15

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 10

Pregatire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 5

Tutoriat 1

Examinari 2

Alte activitati.....ccccoevereerreeirecreereenne.

3.7 Total ore de activitate a 33

studentului

3.8 Total ore pe semestru 75

3.9 Numarul de credite® 3

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum o Parcurgerea cursurilor Algebra liniara, geometrie analitica si diferentiald; Programarea
calculatoarelor si limbaje de programare I; Cinematica Robotilor
4.2 de competente CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate

pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotic3;
CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizand componente si
ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului e videoproiector
e note de curs
e bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a seminarului/ | e videoproiector
laboratorului/ proiectului e retea de calculatoare

e programe specializate

6. Competente specifice acumulate

e CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica

Competente
profesionale
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aferente;

specifica.

Competente transversale

® (CT1:indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacta a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare

o R.I. 1.1. Absolventul gestioneaz3 si planifici diversele resurse, cum ar fi resursele umane, bugetul,
termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit proiect si monitorizeaza progresele
inregistrate in cadrul proiectului pentru a realiza un obiectiv specific intr-o anumita perioada de timp
si cu un buget prestabilit.

o R.. 1.2. Absolventul colaboreazi cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere comun3 si pentru a
discuta proiectarea, dezvoltarea si Tmbunatdtirea produselor sau a solutiilor pentru o problema

o R 1.3. Absolventul exploreaza posibilititile si cerintele pentru intocmirea de rapoarte citre
administratori, superiori sau clienti.

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei .

Asigurarea de competente teoretice si practice in modelarea Robotilor mobili si

a Autovehiculelor autonome

7.2 Obiectivele specifice .

Analiza, modelarea, identificarea proceselor.

Mai precis: dobandirea de cunostinte pregatitoare, necesare procesului de
modelare:definirea traiectoriei, modelarea vehiculului, sinteza controlerului;
Dobandirea de cunostinte referitoare la localizarea vehiculului: filtre Bayesiene

8. Continuturi

8.1 Curs

Metode de
predare

Numarul de
ore

Observatii

1 Introducere
1.1.Definirea Robotului mobil
1.2.Clasificarea Robotilor mobili
1.3.Autovehiculul Autonom
2. Modelarea Robotului mobil
2.1. Modelul geometric
2.2. Modelul cinematic
2.3. Modelul dinamic
3.Traiectoriile
3,1.. Traiectoriile de urmarire
3.2. Traiectoriile de ocolire
3.3. Traiectoriile cinematice
4. Modelul senzorilor
4.1. Senzorul Lidar
4.2. Senzorul odometric
5. Localizarea
5.1. Filtrul Bayesian
5.2. Filtrul Kalman
5.3 Filtrul de particule
6.Conducerea
7. SLAM

Prelegere
clasica
explicatie
problematizare
demonstratie
conversatie
studii de caz

2 ore

4 ore

4ore

4 ore

6 ore

4ore
4 ore

Bibliografie

[2] Thrun, S., Probabilistic Robotics

[4] Pozna C., Note de curs

London, 2010.

[3] Pozna C. Modelarea Robotilor cu post fix, Editura MatrixRom 2016

[5] Peter Corke, Robotics, Vision and Control, Springer 2011
[6] Siciliano, B., Sciavicco, L., Villami, L., Oriolo, G. ”Robotics. Modelling, Planning and Control”, Springer-Verlag,

[7]1 Jazar, R.H. ’Theory of Applied Robotics”, Springer-Verlag, London, 2010.

[8] Ivanescu, M. ”Roboti industriali”, Ed. Universitaria, Craiova, 1994.

[1] Pozna C. Modelarea Robotului mobil de tip Autovehicul autonom, Editura MatrixRom 2020

[9] Borangiu, Th., lonescu, Fl. ”Robot Modelling and Simulation”, Ed. Academiei Romane, Bucuresti, 2002.
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10]Nitulescu, M. "Sisteme robotice cu capacitate de navigatie”, Ed. Universitaria, Craiova, 2002.

1] Pozna C., ,,Comanda si Controlul Robotilor Industriali” Editura Univ. Transilvania 2000
2] Pozna C., ,,Autovehiculul Autonom” Ed. Univ. Transilvania 2007

[13] R. N. Jazar, Theory of Applied Robotics: Kinematics, Dynamics, and Control, 3rd ed. Cham, Switzerland:
Springer, 2022. ISBN 978-3-030-93219-0

8.2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de Observatii
predare-
invatare
L1: Elemente introductive : structura laboratorului, cerinte, teme; Programare 2 ore
L2: Modelarea vehiculului Planificarea traiectoriei, algoritmul A* Matlab, 2 ore
L3: Calculul traiectoriilor conversatie 2 ore
L4: Modelarea senzorului demonstratie 2 ore
L5: Construirea filtrului Kalman experiment 2 ore
L6: Construirea comparatorului siConstruirea controlerului, indivi.dual 2 ore
optimizarea PID experiment in
L7: Recuperarea laboratorului grupurl mict 2 ore
exercitii
studii de caz
prezentari de
referate
evaluare

Bibliografie

[1] Pozna C. Modelarea Robotului mobil de tip Autovehicul autonom, Editura MatrixRom 2020

[2] Thrun, S., Probabilistic Robotics

[3] Pozna C. Modelarea Robotilor cu post fix, Editura MatrixRom 2016

[4] Siciliano, B., Sciavicco, L., Villami, L., Oriolo, G. ”Robotics. Modelling, Planning and Control”, Springer-Verlag,
London, 2010.

[5] Jazar, R.H. ”Theory of Applied Robotics”, Springer-Verlag, London, 2010.

[6] Ivédnescu, M. ”Roboti industriali”, Ed. Universitaria, Craiova, 1994.

[7] Borangiu, Th., Ionescu, Fl. ”Robot Modelling and Simulation”, Ed. Academiei Romane, Bucuresti, 2002.

[8] Nitulescu, M. "Sisteme robotice cu capacitate de navigatie”, Ed. Universitaria, Craiova, 2002.

[9] Pozna C., ,,Comanda si Controlul Robotilor Industriali” Editura Univ. Transilvania 2000

[10] Pozna C., ,,Autovehiculul Autonom’ Ed. Univ. Transilvania 2007

[11] Peter Corke, Robotics, Vision and Control, Springer 2011

[12] R. N. Jazar, Theory of Applied Robotics: Kinematics, Dynamics, and Control, 3rd ed. Cham, Switzerland:

Springer, 2022. ISBN 978-3-030-93219-0

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptirile reprezentantilor comunititilor epistemice, asociatilor
rofesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina prin problematica tratata apartine domeniului mecatronicii si pune la dispozitie cunostinte necesare modelarii si
utilizarii robotilor mobili.
Fisa disciplinei respectd recomandarile Societdtii Romane de Automatica si Informatica Tehnica — SRAIT.

10. Evaluare
Tip activitate

10.3 Pondere
din nota finala
60%

10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare

10.4 Curs Examen Scris
—rezolvare de probleme;
biletele contin 3 subiect;

ponderea in nota finald 60%

Claritatea, coerenta si concizia
expunerii

Gradul de acoperire a
problematicii cerute de subiecte
Corectitudinea matematica a
relatiilor de calcul

Utilizarea corecta a algoritmilor
specifici problematicii cursului
Utilizarea corecta a termenilor
si notiunilor specifice cursului
Capacitatea de exemplificare
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10.5 Seminar/ laborator/ proiect Aplicarea metodelor specifice Evaluare pe parcurs: 40%
de rezolvare pentru problema
data

Utilizarea corecta a algoritmilor
proprii tematicii abordate
Utilizarea corecta si fluenta a
termenilor specifici
Corectitudinea calculului
analitic i numeric

Capacitatea de exemplificare
Interpretarea rezultatelor

e Participarea la examen este conditionata de: efectuarea integrala a lucrarilor de laborator;
e Media la examen se calculeaza numai 1n situatia in care nota obtinuta la proba teoretica si nota obtinuta la
laborator (conform baremurilor specificate), sunt de minim 5.

10.6 Standard minim de performanta

e Analiza, modelarea, identificarea proceselor, simularea si proiectarea sistemelor de conducere folosind tehnici
asistate de calculator.

Prezenta Fisa de disciplind a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobatd in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2025

Prof.dr.ing. Titus BALAN Prof.dr.ing. Sorin MORARU
Decan Director de departament
P, S e o
— -7 T — 7’ LL;T_‘/L_/
4 - (- '
/S o Lf(»-_.-) Cdo ™ By tQ;‘, "/
S S—
,/.-’.l— )]
14
Prof.dr.ing. Claudiu POZNA Ing. Alexandru SPULBER
Titular de curs Titular de seminar/ laborator/ proiect

,%va»-’
(oo™ =

Nota:

Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplind din domeniu)/
DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplind complementard) - pentru nivelul de licentd; DAP (disciplina de
aprofundare)/ DSI (disciplind de sintezad)/ DCA (disciplina de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind optionald)/
DFac (disciplina facultativa);

5) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de Licentd"

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii?

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Roboticd/Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Automate programabile

2.2 Titularul activitatilor de curs Prof. dr. ing. Lucian Mihai ITU

2.3 Titularul activitatilor de laborator Prof. dr. ing. Lucian Mihai ITU

2.4 Anul de studiu 3 | 2.5Semestrul | 6 | 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul | Continut® DD
disciplinei Obligativitate” | DI

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

3.1 Numar de ore pe saptamanad 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/0
proiect

3.4 Total ore din planul de invatdméant | 56 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/28/0
proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 8

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 3

Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 4

Tutoriat 2

Examinari 2

Alte activitati

3.7 Total ore de activitate a 19

studentului

3.8 Total ore pe semestru 75

3.9 Numdrul de credite® 3

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum e Parcurgerea cursurilor: Logicd computationald, Arhitectura calculatoarelor,

Electronicad digitald, Bazele sistemelor automate
4.2 de competente CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate

pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica;
CP.3 Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a
reprezentarilor grafice si a documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si
Robotica.

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului

e videoproiector
e note de curs
e bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a seminarului/
laboratorului/ proiectului

e retea de calculatoare

e echipamente dedicate

e programe specializate (pentru elaborarea si incarcarea programelor in automate)
e findrumar de laborator

e bibliografia recomandata

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)
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e (CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizind componente si ansambluri partiale
tipizate si netipizate precum si resurse CAD

e CP.5 .Proiectare asistata, realizare si mentenanta sistemelor mecatronice prin integrarea subsistemelor
componente (mecanic, electronic, optic, informatic etc.).

Competente
profesionale

® CT1:indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacta a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare
aferente;

o R.I. 1.1. Absolventul gestioneazd si planifica diversele resurse, cum ar fi resursele umane, bugetul,
termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit proiect si monitorizeaza progresele
inregistrate Tn cadrul proiectului pentru a realiza un obiectiv specific intr-o anumita perioada de
timp si cu un buget prestabilit.

o R.. 1.2. Absolventul colaboreaza cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere comun3 si pentru a
discuta proiectarea, dezvoltarea si imbunatatirea produselor sau a solutiilor pentru o problema
specifica.

o R.I 1.3. Absolventul exploreazi posibilitatile si cerintele pentru intocmirea de rapoarte citre
administratori, superiori sau clienti.

Competente transversale

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei e Disciplina fsi propune sa-i instruiasca pe studenti in conceperea, proiectarea,
realizarea si exploatarea structurilor hardware si a programelor destinate
conducerii proceselor cu automate programabile si microprogramate. Se pune
accentul pe familiarizarea cu aspectele hardware si software, in contextul
utilizarii automatelor programabile in industrie, urmarindu-se atat insusirea
notiunilor teoretice de baza cat si ilustrarea aplicarii practice a acestora prin
studii de caz.

7.2 Obiectivele specifice e Explicarea si interpretarea metodelor de proiectare, implementare, testare si
utilizare a echipamentelor dedicate, folosite pentru aplicatii de conducere
automata si de informatica aplicata.

e Dezvoltarea capacitatilor de selectare si evaluare in calitate de utilizator, de
hardware si software dedicat pentru aplicatii din automatizari industriale.

e Cunoasterea principalelor limbaje de programare destinate automatelor
programabile (SFC, LAD, FBD, IL, ST).

e Cunoasterea conceptelor teoretice de comunicare in retea a automatelor
programabile.

e Cunoasterea conceptelor teoretice de monitorizare prin panouri operator a
aplicatiilor de automatizare industriala.

e Cunoasterea mediilor de programare dedicate apartinand principalilor
producatori din domeniu (Siemens, Moeller, ABB, Mitsubishi, etc.).

e Dobandirea unor abilitati aplicativ-practice in domeniul automatelor
programabile si microprogramate precum, a retelelor de automate
programabile precum si a panourilor operator.

e Utilizarea corecta si fluenta a termenilor specifici automatelor programabile si
microprogramate, precum si crearea capabilitatilor relationale necesare
conlucrarii eficiente cu specialisti apartinand unor domenii conexe.

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de ore Observatii
1. Sisteme de informatica tehnica. prelegere clasica 2 ore
1.1. Partea operativa si partea de comanda a unei explicatie
automatizari. problematizare
1.2. Panouri de comanda si circuite de siguranta. demonstratie
1.3. Tehnologii utilizate pentru realizarea unei conversatie
automatizari. studii de caz

1.4. Metode pentru descrierea unei automatizari.
1.5. Clasificarea automatelor programabile.

2. Automate microprogramate. 4 ore
2.1. Elemente de microprogramare.
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2.2. Structuri de microsecventiatoare.
2.3. Structura de baza a unui automat microprogramat.
3. Automate vectoriale.
3.1. Principiul de functionare al automatelor vectoriale.
3.2. Limbaje de programare pentru automatele vectoriale.
3.2.1. Introducere.
3.2.2. Limbajul IL (Instruction List) sau ST (Statement
List).
3.2.3. Limbajul ST (Structured Text).
3.2.4. Limbajul LAD (LAdder Diagram).
3.2.5. Limbajul FBD (Function Block Diagram).
3.2.6. Limbajul SFC (Sequential Function Chart).
4. Proiectarea programelor pentru automate programabile.
4.1. Introducere.
4.2. Utilizarea metodei activarii-dezactivarii sincrone.
4.3. Utilizarea bistabilelor R-S.
4.4. Programarea directa a actiunilor.
5. Realizarea programelor de conducere cu automate ale
diferitelor firme.
5.1. Introducere.
5.2. Conectarea intrarilor si iesirilor unui AP.
5.3. Utilizarea si programarea automatelor S7-200.
5.4. Utilizarea si programarea automatelor S7-300.
5.5. Programarea si utilizarea panourilor operator.
5.6. Utilizarea si programarea automatelor SMART.
5.7. Utilizarea si programarea automatelor ABB.

10 ore

6 ore

6 ore

Bibliografie:

[1] Margineanu, |. — Utilizarea automatelor programabile in controlul proceselor, Ed. Albastra, Cluj-Napoca, 2010.
[2] Margineanu, |. — Automate programabile, Ed. Albastra, Cluj-Napoca, 2005.
[3] Margineanu, I., Cobeanu, I., Itu, L.M. — Utilizarea calculatoarelor in controlul proceselor. Aplicatii, Ed. Universitatii

Transilvania, Brasov, 2010.

[4] Popescu, D. — Automate programabile. Constructie, functionare, programare si aplicatii, Matrix Rom, Bucuresti,

2005.

[5] Lewis, R. W. (2023). Programming Industrial Control Systems Using IEC 61131-3 (3rd ed.). IET / Wiley

8.2 Laborator

Metode de predare-
invatare

Numar de ore

Observatii

1. Utilizarea automatului Moeller XC-CPU201 pentru
automatizarea unui reactor de etilare. Realizarea grafului
de specificare. Implementarea grafului de specificare in
mediul de programare easySoft CoDeSys. Realizarea
schemei electrice de conexiune intre automat si reactorul
de etilare. Testarea programului.

2. Utilizarea automatului Siemens S7.200 pentru
automatizarea vopsirii unei piese. Realizarea grafului de
specificare. Implementarea grafului de specificare in
mediul de programare Step 7 MicroWin. Realizarea
schemei electrice de conexiune intre automat si reactorul
de etilare. Testarea programului.

3. Utilizarea automatului Mitsubishi pentru automatizarea
unui masini de gdurire. Realizarea grafului de specificare.
Implementarea grafului de specificare in mediul de
programare GX IEC Developer. Realizarea schemei electrice
de conexiune intre automat si reactorul de etilare.
Testarea programului.

4. Utilizarea automatului Siemens $7-300 pentru
automatizarea unui motor control center. Realizarea
grafului de specificare. Implementarea grafului de
specificare in mediul de programare Step 7 Manager.
Realizarea schemei electrice de conexiune intre automat si
reactorul de etilare. Testarea programului.

5. Utilizarea unui automat microprogramat pentru

conversatie
demonstratie
experiment in
grupuri mici
exercitii
studii de caz
evaluare

6 ore

6 ore

6 ore

6 ore
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conducerea unei linii de acoperire galvanica. Alcatuirea
programului cu microinstructiuni. Simularea automatizarii.

4 ore

Bibliografie

[1] Margineanu, |., Demeter, R. — Automate programabile: indrumar de laborator, Ed. Universitatii Transilvania, Brasov,

2003.

[2] Margineanu, |. — Automate programabile, Ed. Albastra, Cluj-Napoca, 2005.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina, prin problematica tratata, apartine domeniului automatizarilor discrete continue si pune la dispozitie
cunostintele necesare programarii automatelor vectoriale, configurarii si utilizarii retelelor de automate, proiectarii si
implementarii interfetelor cu operatorul uman.

Fisa disciplinei respecta recomandarile Societatii Romane de Automatica si Informatica Tehnica — SRAIT.

10. Evaluare

Tip de activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs

Claritatea, coerenta si concizia expunerii

Gradul de acoperire a problematicii cerute de
subiecte

Corectitudinea matematica a relatiilor de calcul

Utilizarea corecta a algoritmilor specifici
problematicii cursului

Utilizarea corecta a termenilor si notiunilor
specifice cursului

Capacitatea de exemplificare

Evaluare prin examen scris:
—rezolvare de probleme;
ponderea in nota finala 40%;
— test de cunostinte teoretice;
biletele contin 4 subiecte;
ponderea in nota finala 50%.

Pentru fiecare subiect se
specifica baremul de notare
care se comunica studentilor
odata cu subiectele.

Evaluare pe parcurs

70%

Prezenta la curs Se constata pe parcursul 10%
semestrului
10.5 Laborator Aplicarea metodelor specifice de rezolvare Evaluare pe parcurs prin teste 20%

pentru problema data

Utilizarea corecta a algoritmilor proprii
tematicii abordate

Utilizarea corecta si fluentd a termenilor
specifici

Corectitudinea calculului analitic si numeric

Capacitatea de exemplificare

Interpretarea rezultatelor

rapide la finalul lucrarilor de
laborator. Nota finala
reprezinta media aritmetica a
notelor individuale.

e Participarea la examen este conditionata de: efectuarea integrala a lucrarilor de laborator, promovarea colocviului de

laborator.

e Media la examen se calculeaza numai in situatia in care nota obtinuta la colocviul de laborator (conform baremurilor
specificate) este de minim 5.

10.6 Standard minim de performanta

e Utilizarea conceptelor si instrumentelor din stiinta calculatoarelor si tehnologia informatiei si comunicatiilor pentru
rezolvarea de probleme specifice ingineriei sistemelor.
e Selectia si utilizarea de echipamente numerice si analogice, inclusiv de retele de calculatoare destinate aplicatiilor de

conducere automata si de informatica aplicata.
Dezvoltarea si implementarea algoritmilor si structurilor de conducere automata bazate pe microcontrolere, procesoare
de semnal, automate programabile, sisteme incorporate etc. prin folosirea principiilor managementului de proiect.

Prezenta Fisa de disciplind a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2025
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Prof. Dr. Ing. Titus Constantin BALAN
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Prof. Univ. Dr. Ing. -
Sorin Aurel MORARU

Prof. dr. ing. Lucian Mihai ITU

Prof. dr. ing. Lucian Mihai ITU

Nota:

Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazd conform cu

Nomenclatorul domeniilor si al specializérilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplind din domeniu)/
DS (disciplinda de specialitate)/ DC (disciplind complementara) -

aprofundare)/ DSI (disciplind de sinteza)/ DCA (disciplina de cunoastere avansata) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind optionald)/

DFac (disciplina facultativa);

%) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Invatdmant superior

Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de Licenti"

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii?

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Robotici / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Senzori si sisteme senzoriale

2.2 Titularul activitatilor de curs

Conf. dr. fiz. Laura FLOROIAN

2.3 Titularul activitdtilor de laborator

Conf. dr. fiz. Laura FLOROIAN

note de curs
bibliografia recomandata

2.4 Anul de studiu | 3 | 2.5 Semestrul | 6 | 2.6 Tipul de evaluare | E | 2.7 Regimul | Continut? DS
disciplinel = e ativitate) | DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 laborator 2
3.4 Total ore din planul de invataimant | 56 din care: 3.5 curs 28 3.6 laborator 28
Distributia fondului de timp Ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 14
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 10
Pregatire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 14
Tutoriat 3
Examinari 3
Alte activitati
3.7 Total ore de activitate a 44
studentului
3.8 Total ore pe semestru 100
3.9 Numdrul de credite? 4
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum e Parcurgerea cursurilor: Analiza matematica, Algebra liniard, geometrie analitica si
diferentiala
4.2 de competente e CP.1 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de
specialitate pentru rezolvarea problemelor specifice domeniului fundamental STIINTE
INGINERESTI
5. Conditii (acolo unde este cazul)
5.1 de desfasurare a cursului videoproiector

5.2 de desfagurare a seminarului/ | e
laboratorului/ proiectului .

indrumar de laborator
bibliografia recomandata

6. Competente specifice acumulate

Competente
profesionale

CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de culturd tehnicd generald si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica;
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aferente;

® (CT1:indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacts a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare

o R.I. 1.1. Absolventul gestioneaza si planificd diversele resurse, cum ar fi resursele umane, bugetul,
termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit proiect si monitorizeaza progresele
inregistrate in cadrul proiectului pentru a realiza un obiectiv specific intr-o anumita perioada de timp
si cu un buget prestabilit.

o R.I. 1.2. Absolventul colaboreazi cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere comuna si pentru a

discuta proiectarea, dezvoltarea si imbunatatirea produselor sau a solutiilor pentru o problema

specifica.

R.I 1.3. Absolventul exploreaza posibilitatile si cerintele pentru ntocmirea de rapoarte citre

administratori, superiori sau clienti.

Competente
transversale
o

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei .

robotilor.

Disciplina are ca scop insusirea notiunilor fundamentale despre constructia /
functionarea principalilor senzori si sisteme senzoriale utilizati In constructia

7.2 Obiectivele specifice

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Observatii
1. Senzori si traductoare - definitii, clasificare, caracteristici. prelegere clasica 2 ore
2. Senzori termorezistivi. Tipuri de senzori, caracteristici, scheme de masura prelegere pe baza de slide 2 ore
3. Senzori piezorezistivi. Tipuri de senzori, caracteristici, conditionare, scheme | explicatie 2 ore
de masura problematizare
4. Senzori capacitivi. Tipuri de senzori, principii si scheme de masura demonstratie 2 ore
5. Senzori inductivi. Tipuri de senzori, caracteristici, aplicatii practice conversatie 2 ore
6. Senzori cu semiconductoare. Principii de masura, caracteristici, tipuri, studii de caz 2 ore
aplicatii practice rezolvare de probleme
7. Senzori acustici. Principiu de masurd, caracteristici, aplicatii practice 2 ore
8. Senzori optici. Principii de functionare, tipuri, aplicatii practice 2 ore
9. Senzori de temperatura. Principiu de functionare, tipuri, caracteristici, 2 ore
scheme de masura
10. Biosenzori. Principii de functionare, caracteristici, aplicatii 2 ore
11. Sistemul senzorial al robotilor. Generalitati. Clasificarea senzorilor folositi
n sisteme : - senzori interni, - senzori externi 2 ore
12. Senzori interni; Sarcini indeplinite in sistem (determinarea pozitiei)
Senzorul de deplasare (analogic, numeric), senzori de viteza si acceleratie 2 ore
13. Senzori externi; Senzori tactili, senzori tactili in retele matriceale electro-
optice, de tip rezistiv, cu fibrd cu carbon, magnetorezistive, magnetostrictive, 2 ore
piezoelectrice, cu detectie tridimensionala, -Pielea artificiala
14. Sisteme senzoriale cu microprocesor

2 ore

Bibliografie:
973-662-873-3 3.
[3] Ionescu G. s.a. — Traductoare pentru automatizari industriale, vol. 1 si 2
[5] Valer, Dolga, Senzori si traductoare, Ed. Orizonturi Universitare, 2001

CRC Press, 2022. ISBN 978-1032070537.

[1] Dario, Paolo, Piaggio, Centro E. (Eds.), Sensors and Sensory Systems for Advanced Robots
[2] Hurgoiu D., Popescu S.: Sensors and Data Acquisition - Course, Editura U.T. Press, Cluj-Napoca, 2013, ISBN 978-

[4] Fraden, J.: Handbook of modern sensors, physics, designs, and applications, Springer Verlag, 2005.

[6] P. S. Naidu, Sensors and Transducers: Measurement Principles and Applications, 3rd ed. Boca Raton, FL, USA:

8.3. Laborator Metode de predare-invatare | Observatii
1. Norme de sdnatate si securitate in munca. Prezentarea laboratorului. conversatie 2 ore
2. Masurarea temperaturii utilizand termistor, termocuplu si termorezistor demonstratie 2 ore
3. Masurarea acceleratiei utilizdnd senzori piezorezistivi problematizare 2 ore
4. Masurarea nivelului de lichid dintr-un recipient utilizand senzori capacitivi. | experiment in grupuri mici | 2 ore
5. Masurarea deplasarilor utilizand senzori inductivi si senzori ultrasonici prezentari de referate 2 ore
6. Senzori de camp magnetic evaluare 2 ore
7. Senzori de distanta IR 2 ore
8. Masurarea fortelor si momentelor de incovoiere cu marci tensometrice 2 ore
9. Detectia obiectelor si masurarea distantelor utilizand microcontrolerul 2 ore
ATMEGA 328 2 ore
10. Asamblarea unui robot programarea lui 8 ore
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11. Evaluare 2 ore

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

Disciplina Senzori si sisteme senzoriale utilizeaza intr-un mod inchegat si coerent notiunile si tehnicile de calcul dobandite
la disciplinele anterior studiate si pune la dispozitie cunostintele necesare despre constructia / functionarea principalilor
senzori §i sisteme senzoriale utilizati In constructia robotilor.

Pentru o mai buna adaptare la cerintele pietei muncii a continutului disciplinei au avut loc intalniri atat cu reprezentati ai
mediului industrial bragovean, cit si cu colegi din alte universitati.

Continutul cursului si laboratorului este in concordanta cu continutul disciplinelor similare, continute in planurile

de invatamant ale unor universitati din tara si strainatate.

10. Evaluare

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere din
nota finala
10.4 Curs Claritatea, coerenta §i concizia Evaluare prin examen oral. 60%
expunerii

Gradul de acoperire a problematicii
cerute de subiecte

Corectitudinea matematica a relatiilor
de calcul

Utilizarea corectd a termenilor si Evaluare pe parcurs. 20%
notiunilor specifice cursului
Capacitatea de exemplificare

10.5 Laborator Aplicarea metodelor si tehnicilor Evaluare pe parcurs.
specifice Evaluare prin proba practica — colocviu 20%
Utilizarea corectd a algoritmilor proprii | de laborator.
tematicii abordate

Utilizarea corectd si fluenta a
termenilor specifici

Corectitudinea calculului analitic i
numeric

Interpretarea rezultatelor

- Participarea la examen este conditionata de: efectuarea integrald a lucrarilor de laborator si promovarea
colocviului de laborator.

- Media la examen se calculeaza numai in situatia in care nota obtinuta la proba teoretica si nota obtinuta la proba
practica (conform baremurilor specificate), sunt de minim 5.

10.6 Standard minim de performanta

Selectia si utilizarea independenta a metodelor si algoritmilor invatati pentru situatii tip cunoscute precum si finalizarea de
calcule (analitice si numerice) cu marimi fizice.

Prezenta Fisa de disciplind a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2025.

Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN, Prof. dr. ing. Sorin-Aurel Moraru,
Decanul Facultatii IESC Directorul Departamentului ATI
P, S ”y -
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' 4
Conf. dr. fiz. Laura FLOROIAN Conf. dr. fiz. Laura FLOROIAN
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Nota:

Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazi conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializérilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplind din domeniu)/
DS (disciplinda de specialitate)/ DC (disciplind complementard) - pentru nivelul de licentd; DAP (disciplina de
aprofundare)/ DSI (disciplind de sintezad)/ DCA (disciplina de cunoastere avansata) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind optionald)/
DFac (disciplind facultativa);

) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitti didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea , Transilvania” din Bragov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de Licentad !

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii?

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Robotica / Inginer

2. Date despre disciplind

2.1 Denumirea disciplinei

Practica de specialitate

2.2 Titularul activitatilor de curs

Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU

2.3 Titularul activitatilor de seminar/
laborator/proiect

Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU

2.4 Anul de studiu 3 2.5 Semestrul | 6 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul Continut DS

disciplinei Obligativitate DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 0 dincare:3.2curs |0 3.3 seminar/laborator/ 0/0/0
proiect
3.4 Total ore din planul de invatamant 90 1. dincare: | 0O 3.6 Practica 90
3.5 curs

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 5

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 3

Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri

Tutoriat 2

Examinari

Alte activitati ....occoeveveeereinnen.

2. 3.7 Total ore de activitate a 10

studentului

3. 3.8 Total ore pe semestru 100

4, 3.9 Numérul de credite® 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum °

Nu este cazul

4.2 de competente °

Nu este cazul

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului

® Nu este cazul

5.2 de desfasurare a
seminarului/laboratorului/
proiectului

® Companii

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)

problemelor tehnice.

Competente
profesionale

C1: Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica:
R.I. C1.1: s§ aplice cunostintele fundamentale din domeniul Mecatronica si Roboticd pentru rezolvarea
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Competente
transversale

CT2: Executarea responsabila a unor sarcini de lucru in echipa pluridisciplinara cu asumarea de roluri pe
diferite paliere ierarhice;
R.I. CT2.1: s& poata coordona echipe multidisciplinare si s Tsi asume diferite roluri.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al
disciplinei

® Formarea cunostintelor si dezvoltarea de abilitati practice ale studentilor in domeniul
roboticii, intr-o unitate economica, in stransa legatura cu tematica de practica. Activitatea
de practica a studentilor se poate desfasura in unitati de productie, institute de
cercetare-proiectare, firme de profil sau laboratoare de cercetare din facultate sau
universitate. in vederea desfisurarii activitatii de practica, facultatea incheie conventii de
practica cu institutii sau companii de profil, sau pune la dispozitia studentilor
laboratoarele proprii. La nivelul fiecarei grup de lucru este desemnat un indrumator de
practica, care are rolul de a coordona si superviza intreaga activitate desfasurata de
studenti.

7.2 Obiectivele specifice

® Studentul este capabil sa aplice practic cunostintele teoretice insusite in cadrul
programului de instruire.

® Dezvoltarea capacitatii de a realiza studii de caz.

® Cunoasterea modului de intretinere si exploatare a echipamentelor specifice
domeniului de robotica si mecatronica

® Familiarizarea cu o serie de programe specifice utilizate in domeniu.

Realizarea de produse hardware si/sau software.

Elaborarea unor lucrari de laborator noi.

Intocmirea de referate, rapoarte si documentatii tehnice.

Utilizarea corecta si fluenta a termenilor specifici domeniului.

8. Continuturi

cu tematica de practica.

robotice industriale

activitatea de practica

fabricatie

cunoasterea si dezvoltarea de abilitati practice ale studentilor in Metode
domeniul roboticii, intr-o unitate economica, in stransa legatura

Activitatea de Practica urmareste:

5. Extinderea cunostintelor de programare in diferite
limbaje sau medii de programare utilizate pentru proiectarea si
dezvoltarea de aplicatii software din domeniul roboticii

6. Utilizarea de pachete software dedicate unei activitati software specifice
specifice unitatii economice unde se desfasoara stagiul de practica
7. Elaborarea de interfete cu utilizatorul, care pot face

legatura directa la sistemele de programare a platformelor

8. Aprofundarea cunostintelor legate de pachete de
programe dedicate graficii asistate de calculator si mijloace de
proiectare asistata de calculator

9. Implementarea de module software sau hardware pentru
rezolvarea de sarcini specifice unitatii in care se desfasoara

10. Proiectarea de elemente de naturd mecanica ce intra in
structura robotilor industriali utilizati la sarcini pe liniile de

11. Verificarea caracteristicile mecanice si regimurile de
functionare ale masinilor electrice de actionare folosind
simulatoare specifice domeniului

12. Programarea robotilor industriali utilizandu-se
modalitatea online sau offline, cat si tehnologiile specifice,

8.5 Practica Metode de predare- Numar | Observatii
fnvatare de ore
Practica de la sfarsitul anului trei are ca obiectiv principal Prezentari si 90

conversative/explorare
directa a realitatii,
Metode de actiune reala
(elaborare de
proiecte)/Metode de
rationalizare / aplicatii
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companiei unde se desfasoara stagiul de practica, de elaborare a
codului

13. Realizarea unui caiet de sarcini, pentru dezvoltarea unui
produs

14. Analiza performantelor unui robot industrial, avand in
vedere criterii impuse

15. Realizarea de operatii de mentenanta pentru anumite
platforme robotice industriale

Bibliografie:

Diverse materiale bibliografice oferite de catre companiile partenere la sediul propriu (coduri de aplicatii, materiale
bibliografice interne, aplicatii interne, aplicatii licentiate la nivelul companiei, Help-uri de aplicatii, carti din biblioteca
proprie)

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Continuturile disciplinei apartin domeniului Roboticii. Angajatorii sunt reprezentati de agenti economici din domeniul
sistemelor robotice.

10. Evaluare
Tip de activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala
10.6 Practica Realizarea unui proiect pe o tema data | Colocviu 100%

de catre companie; Prezentarea atestatului de practica;
Sustinerea proiectului de catre
student in fata comisiei;

Evaluarea caietului de practica;

n dosarul de practica se va descrie
problema studiatd, cerintele
generale ale proiectului, metoda de
rezolvare aleasa si documentatiile
anexe (analiza, implementare,
utilizare).

10.7 Standard minim de performanta

® Nota minima 5 pentru criteriul de evaluare amintit anterior

Prezenta Fisa de disciplind a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de .... si aprobata in sedinta de
Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Decan Director de departament
Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN, Prof. Univ. Dr. Ing. Sorin Aurel MORARU
P e T
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Titular de curs g Titular de seminar/ laborator/ proiect

Conf. dr. Ing. Gigel MACEsAMZ,{; 0 Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU S
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1. FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Tnvatamant superior Universitatea Transilvania din Bragov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licenta" Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii? Licent3

1.6 Programul de studii/ Calificarea Robotica / Inginer

2. Date despre disciplind

2.1 Denumirea disciplinei | Microcontrolere in robotica

2.2 Titularul activitatilor de curs Conf. dr. Ing. Tiberiu Teodor Cocias

2.3 Titularul activitdtilor de seminar/ laborator/ Conf. dr. Ing. Tiberiu Teodor Cocias

proiect

2.4 Anul de studiu 3 | 2.5Semestrul | 5 | 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul | Continut® DS

disciplinei Obligativitate?’ | DOP
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)

3.1 Numar de ore pe sdptamana 5 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/1
proiect

3.4 Total ore din planul de invdtamant | 70 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/28/1
proiect 4

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 10

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 10

Pregatire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 15

Tutoriat 5

Examinari 5

Alte activitati.....c.ooceerveeeneerneeeiieene,

3.7 Total ore de activitate a 45

studentului

3.8 Total ore pe semestru 125

3.9 Numérul de credite® 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum e Parcurgerea cursurilor: Logica computationala, Circuite electronice liniare, Electronica
digitala, Arhitectura Calculatoarelor
4.2 de competente CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate
pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului e videoproiector
e note de curs
e bibliografia recomandata

5.2 de desfdsurare a seminarului/ | e videoproiector
laboratorului/ proiectului e retea de calculatoare

e programe specializate

e indrumar de laborator

e bibliografia recomandata

6. Competente specifice acumulate

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6



Competente profesionale

e (Cp.2. Operarea cu concepte fundamentale din stiinta calculatoarelor si tehnologia

informatiei.

e R.I. 2.3. Absolventul creeaza software personalizat pentru prelucrarea datelor prin
selectarea si utilizarea limbajului de programare adecvat.

e R.I. 2.4. Absolventul examineaza si revizuieste sistematic codul sursi informatic pentru a
identifica erorile in orice etapa de dezvoltare si pentru a imbunatati calitatea generala
a software-ului.

e R.I. 2.5. Absolventul creeazd si testeazd exploatdri de software intr-un mediu controlat
pentru a descoperi erorile sau vulnerabilitatile sistemului.

e Cp.5. Dezvoltarea de aplicatii si implementarea algoritmilor si structurilor de conducere

automata, utilizand principii de management de proiect, medii de programare si

tehnologii bazate pe microcontrolere, procesoare de semnal, automate programabile,

sisteme incorporate.

e R.I. 5.1. Absolventul dezvolta dispozitive care comanda si gestioneazd comportamentul
altor dispozitive si sisteme, utilizand principiile ingineriei, electronicii si programarii
dispozitivelor numerice.

e R.I.5.2. Absolventul pregiteste modele initiale sau prototipuri in vederea testérii

conceptelor si solutiilor; creeaza prototipuri pentru evaluarea testelor de pre-
productie.

Competente transversale

Ct.3. Identificarea oportunitatilor de formare continua si valorificarea eficienta a resurselor si

tehnicilor de invatare pentru propria dezvoltare.

e R..3.1. Absolventul elaboreazi documente de cercetare sau sustine prezentéri pentru a
raporta rezultatele unui proiect de cercetare si analiza desfasurat, indicand procedurile
de analiza si metodele care au condus la rezultatele respective, precum si posibile
interpretari ale rezultatelor.

e R 3.2. Absolventul efectueazi teste intr-un laborator pentru a produce date fiabile si
precise pentru a sprijini cercetarea stiintifica si testarea produselor; interpreteaza si
analizeaza datele colectate n timpul testdrii, pentru a formula concluzii, perspective noi
sau solutii.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei e Scopul principal al acestei discipline il constituie utilizarea microcontrolerelor n

rezolvarea diferitelor probleme din domeniul roboticii. in acest sens, in curs se
prezinta elementele fundamentale hardware si software ale microcontrolerelor,
cu accent pe utilizarea acestora in sistemele digitale din medii practice.

7.2 Obiectivele specifice

¢ Cunostinte teoretice (Ce trebuie sa cunoasca):
1. sacunoasca principiile de functionare ale procesor.
2. sdcunoasca principiile de constructive ale unui sistem de operare.
3. sd cunoasca caracteristicile tipice ale sistemelor cu microcontrolere.
e Deprinderi dobandite (Ce stie sa faca):
4. sa proiecteze un sistem cu microcontroler.
5. safaca analiza unei scheme electrice.
o Abilitati dobandite (Ce echipamente, aparate, software, si instrumente stie sa
foloseasca):
6. sa realizeze un proiect al unui proces implementat cu un sistem on chip.
7. sa utilizeze aparatele de masura specifice (voltmetru, osciloscop,
generator de semnale).
8. sa scrie programe pentru sisteme cu microcontrolere folosind mediile
specifice de dezvoltare (C, C++, Python, etc).

8. Continuturi

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6

8.1 Curs Metode de Numar de ore | Observatii
predare
1. Introducere in arhitectura microcontrolerelor prelegere clasica 6 ore
2. Arhitectura sistemelor cu microcontrolere explicatie 2 ore
3. Aplicatii in robotica problematizare 2 ore
4. Managementul puterii demonstratie 2 ore
5. Roboti mobili controlati utilizand microcontrlere conversatie 4 ore
6. Sisteme de control studii de caz 2 ore
7. Software in timp real 2 ore
2




8. Algoritmi de planificare al traiectorilor robotilor mobili
9. Sisteme de achizitie

4 ore
4 ore

Bibliografie:

(1]

[1] Borza, P., Gerigan, C., Ogrutan, P., Toacse, Gh. — Microcontrolere. Aplicatii, Ed. Tehnica, Bucuresti, 1998.
[2] Navrapescu, V., Popescu, M., Anghel, D. — Utilizarea microcontrolerelor industriale, Ed. ICPE, Bucuresti, 2000.
[3] lovine, J. = PIC Microcontroller Project Book, McGraw Hill, London, 2000.
[4] Garde, D.V. — Programming and Customizing the AVR Microcontroller, McGraw Hill, New York, 2001.
[5] Predko, M. — Programming and Customizing PICmicro Microcontroller, McGraw Hill, London, 2002.
[6] Floroian, D., Moldoveanu, F. — Microcontrolere, Ed. Universitatii Transilvania Brasov, 2009.

invatare

8.2 Seminar Metode de predare- Numar de ore | Observatii
fnvatare
8.3. Laborator Metode de predare- Numar de ore | Observatii
fnvatare
1. Aplicati cu dispozitive cu microcontrolere conversatie 2 ore
2. Interfete demonstratie 2 ore
3. Dezvoltare sistem cu microcontrolere experiment individual 2 ore
4. Configurarea sistemelor cu microcontrolere folosind echipamentele 4 ore
5. Module Kernel robotice de la institutul 2 ore
6. Device Drivers ICDT 2 ore
7. Aplicatii device drivers 4 ore
8. Managementul consumului de energie experiment in grupuri mici 2 ore
9. Multitasking folosind echipamentele 2 ore
10. Avrora robotice de la institutul 4 ore
11. Evaluare ICDT 2 ore
exercitii
studii de caz
prezentari de referate
evaluare
8.4. Proiect Metode de predare- Numar de ore | Observatii

e Temele de proiect

punerea problemei,
implementarea
software.

e Etapele proiectului:

- documentare

- proiectare

- sustinerea proiect

reprezinta
functionalitati. Se urmareste definirea unei teme specifice
folosind o anumita configuratie, dezbaterea acesteia,
modalitatile de implementare si

propriu

zisa

- distribuirea temelor

- stabilirea solutiei tehnice

ului

aplicatii

hardware

cu diferite

(simulare) si

- verificarea prin simulare a solutiei tehnice
- implementarea solutiei tehnice
- redactarea finala a proiectului

conversatie

experiment individual
prezentare

evaluare

prelegere, conversatie
lectura independenta
munca individuala sau n
grup, consultatii individuale
sau de grup

munca individuala sau n
grup, consultatii individuale
sau de grup

munca individuala sau n
grup, consultatii individuale
sau de grup

munca individuala sau n
grup, consultatii individuale
sau de grup

redactare

prezentare, evaluare

14

Bibliografie
(1]
(2]
(3]
(4]

lovine, J. — PIC Microcontroller Project Book, McGraw Hill, London, 2000.
Garde, D.V. — Programming and Customizing the AVR Microcontroller, McGraw Hill, New York, 2001.
Predko, M. — Programming and Customizing PICmicro Microcontroller, McGraw Hill, London, 2002.
Floroian, D., Moldoveanu, F. — Microcontrolere, Ed. Universitatii Transilvania Brasov, 2009.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, asociatilor profesionale
si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului
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Disciplina, prin problematica tratata si utilitatea ei, apartine atat domeniului hardware cat si celui software, urmarindu-se
imbinarea celor doua.

10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala
10.4 Curs Claritatea, coerenta si concizia expunerii Evaluare pe parcurs. 20%
Gradul de acoperire a problematicii cerute de
subiecte Evaluare prin examen:
Corectitudinea matematic a relatiilor de —test de cunogstinte teoretice; 50%
calcul
Utilizarea corect3 a algoritmilor specifici Pentru fiecare subiect se
problematicii cursului specifica baremul de notare
Utilizarea corecta a termenilor si notiunilor care se comunicd studentilor
specifice cursului odata cu subiectele.
Capacitatea de exemplificare
Proiect Aplicarea metodelor specifice de rezolvare Evaluare prin prezentarea si 30%
pentru problema data sustinerea de proiecte.
Utilizarea corecta a algoritmilor proprii
tematicii abordate
Utilizarea corecta si fluenta a termenilor
specifici
Corectitudinea calculului analitic si numeric
Capacitatea de exemplificare
Interpretarea rezultatelor

e Participarea la examen este conditionata de: efectuarea integrald a lucrarilor de laborator, promovarea colocviului de
laborator, precum si prezentarea si evaluarea proiectului in ultima saptamana a semestrului.

e Media la examen se calculeaza numai in situatia in care nota obtinuta la proba teoretica si nota obtinuta la proba practica
(conform baremurilor specificate) sunt de minim 5.

10.6 Standard minim de performanta

e Descrierea functionalitatii microcontrolerelor si realizarea unei aplicatii simple cu acestea.

Prezenta Fisd de disciplind a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobatad in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2025.

Conf.dr.ing. Titus BALAN, Prof. dr. ing. Sorin Aurel MORARU,
Decan Director de departament
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Conf. dr. Ing. Tiberiu-TFodor Cocias, Conf. dr. Ing. Tiberiu-Teodor Cocias,
Titular de seminasi/ laborator/ proiect
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1 Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licenta/ Masterat//Doctorat (se completeaza conform cu

Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);
2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplina din
domeniu)/ DS (disciplina de specialitate)/ DC (disciplina complementara) - pentru nivelul de licenta; DAP (disciplind de
aprofundare)/ DSI (disciplind de sintezd)/ DCA (disciplina de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplina
optionald)/ DFac (disciplina facultativa);

5) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Tnvatamant superior

Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licenta"

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii?

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Robotica / Inginer

2. Date despre disciplind

2.1 Denumirea disciplinei

| Microcontrolere si Microprocesoare

2.2 Titularul activitatilor de curs

Conf. dr. Ing. Tiberiu Teodor Cocias

2.3 Titularul activitdtilor de seminar/ laborator/

Conf. dr. Ing. Tiberiu Teodor Cocias

proiect
2.4 Anul de studiu 3 | 2.5 Semestrul 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul | Continut® DS
disciplinei [ Lo ativitated | DOP
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)

3.1 Numar de ore pe sdptamana 5 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/1
proiect

3.4 Total ore din planul de invdtamant | 70 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/28/1
proiect 4

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 10

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 10

Pregatire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 15

Tutoriat 5

Examinari 5

Alte activitati.....c.ooceerveeeneerneeeiieene,

3.7 Total ore de activitate a 45
studentului

3.8 Total ore pe semestru 125
3.9 Numérul de credite® 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

e Parcurgerea cursurilor: Logica computationala, Circuite electronice liniare, Electronica
digitala, Arhitectura Calculatoarelor

4.2 de competente

CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate
pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului

e videoproiector
e note de curs
e bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a seminarului/
laboratorului/ proiectului

e videoproiector

e retea de calculatoare

e programe specializate

e indrumar de laborator

e bibliografia recomandata
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6. Competente specifice acumulate

Competente profesionale

e C(Cp.2. Operarea cu concepte fundamentale din stiinta calculatoarelor si tehnologia
informatiei.

e R.I. 2.3. Absolventul creeazd software personalizat pentru prelucrarea datelor prin
selectarea si utilizarea limbajului de programare adecvat.

e R.I. 2.4. Absolventul examineaz3 si revizuieste sistematic codul surs3 informatic pentru a
identifica erorile in orice etapa de dezvoltare si pentru a imbunatati calitatea generala
a software-ului.

e R.I. 2.5. Absolventul creeazj si testeazd exploatdri de software intr-un mediu controlat
pentru a descoperi erorile sau vulnerabilitatile sistemului.

e Cp.5. Dezvoltarea de aplicatii si implementarea algoritmilor si structurilor de conducere
automata, utilizand principii de management de proiect, medii de programare si
tehnologii bazate pe microcontrolere, procesoare de semnal, automate programabile,
sisteme incorporate.

e R.I. 5.1. Absolventul dezvolta dispozitive care comanda si gestioneazd comportamentul
altor dispozitive si sisteme, utilizand principiile ingineriei, electronicii si programarii
dispozitivelor numerice.

e R.I. 5.2. Absolventul pregiteste modele initiale sau prototipuri in vederea testrii
conceptelor si solutiilor; creeaza prototipuri pentru evaluarea testelor de pre-
productie.

Competente transversale

Ct.3. Identificarea oportunitatilor de formare continua si valorificarea eficienta a resurselor si
tehnicilor de invatare pentru propria dezvoltare.
R.1. 3.1. Absolventul elaboreazi documente de cercetare sau sustine prezentari pentru
a raporta rezultatele unui proiect de cercetare si analiza desfasurat, indicand
procedurile de analiza si metodele care au condus la rezultatele respective, precum si
posibile interpretari ale rezultatelor.
R.1. 3.2. Absolventul efectueazd teste intr-un laborator pentru a produce date fiabile si
precise pentru a sprijini cercetarea stiintifica si testarea produselor; interpreteaza si
analizeaza datele colectate in timpul testarii, pentru a formula concluzii, perspective
noi sau solutii.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei e Scopul principal al acestei discipline il constituie utilizarea microcontrolerelor in

rezolvarea diferitelor probleme din domeniul roboticii. in acest sens, in curs se
prezinta elementele fundamentale hardware si software ale microcontrolerelor,
cu accent pe utilizarea acestora in sistemele digitale din medii practice.

7.2 Obiectivele specifice

e Cunostinte teoretice (Ce trebuie sa cunoasca):
- sa cunoasca principiile de functionare ale microcontrolerelor.
- sa cunoasca principiile de constructive ale microcontrolerelor.
- sa cunoascad metodele de programare ale microcontrolerelor.
e Deprinderi dobandite (Ce stie sa faca):
- sa implementeze un program intr-un microcontroler.
- sa faca analiza unei scheme cu microcontroler.
e Abilitati dobandite (Ce echipamente, aparate, software, si instrumente stie sa
foloseasca):
- sa realizeze un proiect al unui proces implementat cu microcontrolere.
- sa utilizeze aparatele de masura specifice (voltmetru, osciloscop, generator
de semnale).
- sa scrie programe pentru microcontrolere folosind mediile specifice de
dezvoltare (MicroC for PIC, CODEVision AVR).

8. Continuturi

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6

8.1 Curs Metode de Numar de ore | Observatii
predare
1. Introducere in arhitectura microcontrolerelor prelegere clasica 6 ore
2. Porturide intrare/iesire explicatie 2 ore
3. Sistemul de intreruperi problematizare 2 ore
4. Module de tip timer demonstratie 2 ore
5. Convertorul analog numeric conversatie 4 ore
6. Sisteme de comunicatii 1 studii de caz 2 ore
7. Sisteme de comunicatii 2 2 ore
2




8. Proiectare si dezvoltarea aplicatiilor cu MC

9. Aplicatie — GT RobotSoftware in timp real

10. Algoritmi de planificare al traiectorilor robotilor mobili
11. Sisteme de achizitie

4 ore
4 ore

Bibliografie:

[1] Borza, P., Gerigan, C., Ogrutan, P., Toacse, Gh. — Microcontrolere. Aplicatii, Ed. Tehnicd, Bucuresti, 1998.
[2] Navrapescu, V., Popescu, M., Anghel, D. — Utilizarea microcontrolerelor industriale, Ed. ICPE, Bucuresti, 2000.
[3] lovine, J. = PIC Microcontroller Project Book, McGraw Hill, London, 2000.
[4] Garde, D.V. — Programming and Customizing the AVR Microcontroller, McGraw Hill, New York, 2001.
[5] Predko, M. — Programming and Customizing PICmicro Microcontroller, McGraw Hill, London, 2002.
[6] Floroian, D., Moldoveanu, F. — Microcontrolere, Ed. Universitatii Transilvania Brasov, 2009.
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8.2 Seminar Metode de predare- Numar de ore | Observatii
fnvatare
8.3. Laborator Metode de predare- Numar de ore | Observatii
invatare
1. Introducere conversatie 2 ore
2. Porturi de intrare/iesire demonstratie 2 ore
3. Aplicatie propusa conversatie 2 ore
4. Sisteme de control demonstratie 4 ore
5. Dispozitive de afisare experiment individual 2 ore
6. Sistemul de intreruperi folosind echipamentele 2 ore
7. Module de tip timer robotice de la institutul 4 ore
8. Convertorul Analog-Numeric ICDT 2 ore
9. Circuitul comparator 2 ore
10. Aplicatie demostrativa finala experiment in grupuri mici 4 ore
11. Evaluare folosind echipamentele 2 ore
robotice de la institutul
ICDT
exercitii
studii de caz
prezentari de referate
evaluare
exercitii
studii de caz
prezentari de referate
evaluare
8.4. Proiect Metode de predare- Numar de ore | Observatii
invatare
e Temele de proiect reprezinta aplicatii cu diferite | conversatie 14
functionalitati. Se urmareste definirea unei teme specifice | experiment individual
folosind o anumita configuratie, dezbaterea acesteia, | prezentare
punerea problemei, modalitatile de implementare si | evaluare
implementarea propriu zisa hardware (simulare) si | prelegere, conversatie
software. lectura independenta
e Etapele proiectului: munca individuala sau n
- distribuirea temelor grup, consultatii individuale
- documentare sau de grup
- stabilirea solutiei tehnice muncad individuald sau in
- proiectare grup, consultatii individuale
- verificarea prin simulare a solutiei tehnice sau de grup
- implementarea solutiei tehnice munca individuald sau in
- redactarea finala a proiectului grup, consultatii individuale
- sustinerea proiectului sau de grup
munca individuala sau in
grup, consultatii individuale
sau de grup
redactare
prezentare, evaluare
Bibliografie
[1] lovine, J. — PIC Microcontroller Project Book, McGraw Hill, London, 2000.
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[2] Garde, D.V. - Programming and Customizing the AVR Microcontroller, McGraw Hill, New York, 2001.
[3] Predko, M. — Programming and Customizing PICmicro Microcontroller, McGraw Hill, London, 2002.
[4] Floroian, D., Moldoveanu, F. — Microcontrolere, Ed. Universitatii Transilvania Brasov, 2009.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, asociatilor profesionale
si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina, prin problematica tratata si utilitatea ei, apartine atat domeniului hardware cat si celui software, urmarindu-se
imbinarea celor doua.

10. Evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare

10.4 Curs Claritatea, coerenta si concizia expunerii Evaluare pe parcurs. 20%
Gradul de acoperire a problematicii cerute de
subiecte Evaluare prin examen:
Corectitudinea matematica a relatiilor de —test de cunostinte teoretice; 50%
calcul
Utilizarea corecta a algoritmilor specifici Pentru fiecare subiect se
problematicii cursului specifica baremul de notare
Utilizarea corecta a termenilor si notiunilor care se comunicd studentilor
specifice cursului odata cu subiectele.
Capacitatea de exemplificare
Proiect Aplicarea metodelor specifice de rezolvare Evaluare prin prezentarea si 30%

pentru problema data sustinerea de proiecte.
Utilizarea corecta a algoritmilor proprii
tematicii abordate

Utilizarea corecta si fluenta a termenilor
specifici

Corectitudinea calculului analitic si numeric
Capacitatea de exemplificare

Interpretarea rezultatelor

e Participarea la examen este conditionata de: efectuarea integrald a lucrarilor de laborator, promovarea colocviului de
laborator, precum si prezentarea si evaluarea proiectului in ultima saptamana a semestrului.

e Media la examen se calculeaza numai in situatia in care nota obtinuta la proba teoretica si nota obtinuta la proba practica
(conform baremurilor specificate) sunt de minim 5.

10.6 Standard minim de performanta

e Descrierea functionalitatii microcontrolerelor si realizarea unei aplicatii simple cu acestea.

Prezenta Fisa de disciplind a fost avizatd in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2025.

Conf.dr.ing. Titus BALAN,

Prof. dr. ing. Sorin Aurel MORARU,

Decan Director de departament
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gl Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat//Doctorat (se completeazd conform cu

Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;
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3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplina din

domeniu)/ DS (disciplinad de specialitate)/ DC (disciplina complementara) - pentru nivelul de licentd; DAP (disciplind de
aprofundare)/ DSI (disciplind de sintezd)/ DCA (disciplina de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplina
optionald)/ DFac (disciplina facultativa);

3) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Tnvatamant superior Universitatea , Transilvania” din Brasov
1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei
1.4 Domeniul de studii de Licenta ¥ Mecatronica si Robotica
1.5 Ciclul de studii? Licentd
1.6 Programul de studii/ Calificarea Roboticd / Inginer
2. Date despre disciplind
2.1 Denumirea disciplinei | Microcontrollere si DSP-uri specializate
2.2 Titularul activitatilor de curs Conf. dr. Ing. Tiberiu Teodor Cocias
2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Conf. dr. Ing. Tiberiu Teodor Cocias
proiect
2.4 Anul de studiu 3 | 2.5Semestrul | 6 | 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul | Continut® DS
disciplinei Obligativitate?’ | DOP
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/0
proiect
3.4 Total ore din planul de invdtamant | 56 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/28/0
proiect
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 5
Pregatire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 5
Tutoriat 10
Examinari 4
Alte activitati.....ccoooeerreenreerniieceenne
3.7 Total ore de activitate a 44
studentului
3.8 Total ore pe semestru 100
3.9 Numdrul de credite® 4
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum e Parcurgerea cursurilor: Logicd computationald, Circuite electronice liniare, Electronicd
digitald, Arhitectura Calculatoarelor, Microcontrolere si Microprocesoare
4.2 de competente CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate
pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica;

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului e videoproiector
e note de curs
e bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a seminarului/ |e videoproiector
laboratorului/ proiectului e retea de calculatoare

e programe specializate

e indrumar de laborator

e bibliografia recomandata

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)

Compet e CP3: Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a reprezentarilor
ente grafice si a documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotic3;

profesi e R.1.3.2.3. Absolventul elaboreazé proiecte tehnice si tehnologice de executie a componentelor
onale robotice.

e CP5: Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronica ale sistemelor
mecatronice;
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e R.1.5.1.2. Absolventul identifics si descrie sistemele si subsistemele robotice, principiile si metodele
de proiectare a acestora, respectiv tehnicile, instrumentele specifice si practicile moderne in
conceptia sistemelor si subsistemelor robotice.

e R.1.5.2.3. Absolventul utilizeaz3 eficient metodele moderne de evaluare, diagnosticare, misurare si
testare a componentelor si subsistemelor robotice

Compet
ente
transve
rsale

CT1: indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacts a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de
realizare aferente;

e R.I. 1.1. Absolventul gestioneaz3 si planifica diversele resurse, cum ar fi resursele umane, bugetul,
termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit proiect si monitorizeaza progresele
inregistrate Tn cadrul proiectului pentru a realiza un obiectiv specific intr-o anumita perioada de timp
si cu un buget prestabilit.

o R.1. 1.2. Absolventul colaboreaz§ cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere comuni si pentru a
discuta proiectarea, dezvoltarea si imbunatatirea produselor sau a solutiilor pentru o problema
specifica.

e R.11.3. Absolventul exploreazi posibilitatile si cerintele pentru intocmirea de rapoarte citre
administratori, superiori sau clienti.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei e Scopul principal al acestei discipline il constituie familiarizarea cu conceptul de

sistem incorporat, respectiv cu functionalititile acestuia. in acest sens, in curs se
prezinta elementele fundamentale hardware si software ale acestor dispozitive,
cu accent pe utilizarea acestora in sistemele digitale din medii practice.

7.2 Obiectivele specifice e Cunostinte teoretice (Ce trebuie sa cunoasca):

1. sacunoasca principiile de functionare ale procesor.
2. sdcunoasca principiile de constructive ale unui sistem de operare.
3. sd cunoasca caracteristicile tipice ale sistemelor cu microcontrolere.
e Deprinderi dobandite (Ce stie sa faca):
4. saproiecteze un sistem cu microcontroler.
5. sd faca analiza unei scheme electrice.
¢ Abilitati dobandite (Ce echipamente, aparate, software, si instrumente stie sa
foloseasca):
6. sa realizeze un proiect al unui proces implementat cu un sistem on chip.
7. sa utilizeze aparatele de masura specifice (voltmetru, osciloscop,
generator de semnale).
sa scrie programe pentru sisteme cu microcontrolere folosind mediile specifice de
dezvoltare (C, C++, Python, etc).

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de Numar de ore | Observatii
predare
1. Introducere in microcontrolere si DSP-uri specializate prelegere clasica 6 ore
2. Arhitecturi moderne de microcontrolere si procesoare DSP explicatie 2 ore
3. Achizitia si prelucrarea digitald a semnalelor problematizare 2 ore
4. Filtre digitale FIR si IR demonstratie 2 ore
5. Analiza spectrala si algoritmul FFT conversatie 4 ore
6. Programarea DSP-urilor in timp real studii de caz 2 ore
7. Control digital implementat pe microcontrolere si DSP-uri 2 ore
8. Fuziunea senzorilor si estimarea starii sistemelor robotice 4 ore
9. Acceleratoare hardware, Edge Al si TinyML pe 4 ore
microcontrolere

Bibliografie:

[1] J. G. Proakis, D. G. Manolakis, Digital Signal Processing: Principles, Algorithms and Applications, 4th Edition, Pearson
Education, Upper Saddle River, NJ, USA, 2007.

[2] R.G. Lyons, Understanding Digital Signal Processing, 3rd Edition, Pearson Education, Boston, MA, USA, 2010.

[3] J. W. Valvano, Embedded Systems: Real-Time Interfacing to ARM Cortex-M Microcontrollers, 3rd Edition, CreateSpace
Independent Publishing Platform, 2020.

[4] F.Vahid, T. Givargis, Embedded System Design: A Unified Hardware/Software Introduction, John Wiley & Sons, New
York, USA, 2019.
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[5] K.J.Astrom, B. Wittenmark, Computer-Controlled Systems: Theory and Design, 3rd Edition, Prentice Hall, 1997.
[6] E.A.Lee,S. A. Seshia, Introduction to Embedded Systems: A Cyber-Physical Systems Approach, MIT Press, Cambridge,
MA, USA, 2017.

8.2 Seminar Metode de predare- Numar de ore | Observatii
fnvatare

8.3. Laborator Metode de predare- Numar de ore | Observatii
invatare

1. Familiarizare cu platformele DSP si mediul de dezvolta conversatie 2 ore

2. Configurarea perifericelor si achizitia semnalelor anald demonstratie 2 ore

3. Conversie ADC si DAC experiment individual 2 ore

4, Generarea si analiza semnalelor digitale folosind echipamentele 4 ore

5. Implementarea filtrelor FIR robotice de la institutul 2 ore

6. Implementarea filtrelor IR ICDT 2 ore

7. Analiza spectrala utilizand FFT experiment in grupuri mici | 4 ore

8. Procesarea audio in timp real folosind echipamentele 2 ore

9. Comunicatii rapide si transferuri DMA robotice de la institutul 2 ore

10. Implementarea unui regulator PID discret ICDT 4 ore

11. Proiect final: aplicatie DSP pentru roboticd si si exercitii 2 ore

embedded studii de caz
prezentari de referate
evaluare

8.4. Proiect Metode de predare- Numar de ore | Observatii
invatare

Bibliografie

[1] J.Yiu, The Definitive Guide to ARM Cortex-M3 and Cortex-M4 Processors, 3rd Edition, Newnes, Oxford, UK, 2014.

[2] STMicroelectronics, CMSIS-DSP Software Library User Manual, STMicroelectronics Technical Documentation, Geneva,
Switzerland, 2024.

[3] Texas Instruments, TMS320C28x DSP CPU and Instruction Set Reference Guide, Texas Instruments, Dallas, TX, USA,
2024.

[4] ARM Ltd., CMSIS-Core and CMSIS-DSP Documentation for Cortex-M Processors, ARM Developer Documentation,
Cambridge, UK, 2024.

[5] M. Frigo, S. G. Johnson, “The Design and Implementation of FFTW3,” Proceedings of the IEEE, vol. 93, no. 2, pp. 216—
231, 2005.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina, prin problematica tratata si utilitatea ei, apartine atat domeniului hardware cat si celui software, urmarindu-se
imbinarea celor doua.
10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala
10.4 Curs Claritatea, coerenta si concizia expunerii Evaluare pe parcurs. 20%
Gradul de acoperire a problematicii cerute de
subiecte Evaluare prin examen:
Corectitudinea matematici a relatiilor de — test de cunostinte teoretice; 50%
calcul
Utilizarea corecta a algoritmilor specifici Pentru fiecare subiect se
problematicii cursului specifica baremul de notare
Utilizarea corect a termenilor si notiunilor care se comunica studentilor
specifice cursului odata cu subiectele.
Capacitatea de exemplificare
Laborator Aplicarea metodelor specifice de rezolvare Evaluare pe parcurs. 30%
pentru problema data Evaluare prezentarea
Utilizarea corecta a algoritmilor proprii laboratoarelor.
tematicii abordate
Utilizarea corecta si fluentd a termenilor
specifici
Corectitudinea calculului analitic si numeric
3
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Capacitatea de exemplificare
Interpretarea rezultatelor

° Participarea la examen este conditionata de: efectuarea integrala a lucrarilor de laborator, promovarea
colocviului de laborator.
° Media la examen se calculeaza numai in situatia in care nota obtinuta la proba teoretica si nota obtinuta la proba

practica (conform baremurilor specificate) sunt de minim 5.

10.6 Standard minim de performanta

° Descrierea functionalitatii microcontrolerelor si realizarea unei aplicatii simple cu acestea.

Prezenta Fisa de disciplind a fost avizatd in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2025.

Decan Director de departament
Conf. Univ. Dr. Ing. Titus BALAN Prof. Univ. Dr. Ing. Sorin Aurel MORARU
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Conf. dr. Ing. Tiberiu-Teodor COCIAS *,11’ Conf. dr. Ing. Tiberiu-Teodor COCIAS [ W
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Not3: R \W,
b Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu

Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);
2) Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplina din
domeniu)/ DS (disciplina de specialitate)/ DC (disciplina complementara) - pentru nivelul de licenta; DAP (disciplina de
aprofundare)/ DSI (disciplina de sinteza)/ DCA (disciplind de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind
optionald)/ DFac (disciplina facultativa);

5) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Tnvatamant superior Universitatea , Transilvania” din Brasov
1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de Licenta ¥ Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii? Licentd

1.6 Programul de studii/ Calificarea Roboticd / Inginer

2. Date despre disciplind

2.1 Denumirea disciplinei | Sisteme incorporate

2.2 Titularul activitatilor de curs Conf. dr. Ing. Tiberiu Teodor Cocias
2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Conf. dr. Ing. Tiberiu Teodor Cocias
proiect
2.4 Anul de studiu 3 | 2.5Semestrul | 6 | 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul | Continut® DS
disciplinei Obligativitate?’ | DOP
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/0
proiect
3.4 Total ore din planul de invdtamant | 56 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/28/0
proiect
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 5
Pregatire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 5
Tutoriat 10
Examinari 4
Alte activitati.....ccoooeerreenreerniieceenne
3.7 Total ore de activitate a 44
studentului
3.8 Total ore pe semestru 100
3.9 Numdrul de credite® 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum e Parcurgerea cursurilor: Logicd computationald, Circuite electronice liniare, Electronicd
digitald, Arhitectura Calculatoarelor, Microcontrolere si Microprocesoare
4.2 de competente CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate

pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica;

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului e videoproiector
e note de curs
e bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a seminarului/ |e videoproiector
laboratorului/ proiectului e retea de calculatoare

e programe specializate

e indrumar de laborator

e bibliografia recomandata

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)

Compet e CP3: Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a reprezentarilor
ente grafice si a documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotic3;

profesi e R.1.3.2.3. Absolventul elaboreazé proiecte tehnice si tehnologice de executie a componentelor
onale robotice.

e CP5: Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronica ale sistemelor
mecatronice;
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e R.1.5.1.2. Absolventul identifics si descrie sistemele si subsistemele robotice, principiile si metodele
de proiectare a acestora, respectiv tehnicile, instrumentele specifice si practicile moderne in
conceptia sistemelor si subsistemelor robotice.

e R.1.5.2.3. Absolventul utilizeaz3 eficient metodele moderne de evaluare, diagnosticare, misurare si
testare a componentelor si subsistemelor robotice

Compet e CT1:indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacts a obiectivelor de realizat, a resurselor
ente disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de
transve realizare aferente;
rsale e R.I. 1.1. Absolventul gestioneaz3 si planifica diversele resurse, cum ar fi resursele umane, bugetul,

termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit proiect si monitorizeaza progresele
inregistrate Tn cadrul proiectului pentru a realiza un obiectiv specific intr-o anumita perioada de timp
si cu un buget prestabilit.

o R.1. 1.2. Absolventul colaboreaz§ cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere comuni si pentru a
discuta proiectarea, dezvoltarea si imbunatatirea produselor sau a solutiilor pentru o problema
specifica.

e R.11.3. Absolventul exploreazi posibilitatile si cerintele pentru intocmirea de rapoarte citre
administratori, superiori sau clienti.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei e Scopul principal al acestei discipline il constituie familiarizarea cu conceptul de
sistem incorporat, respectiv cu functionalititile acestuia. in acest sens, in curs se
prezinta elementele fundamentale hardware si software ale acestor dispozitive,
cu accent pe utilizarea acestora in sistemele digitale din medii practice.

7.2 Obiectivele specifice e Cunostinte teoretice (Ce trebuie sa cunoasca):
1. sacunoasca principiile de functionare ale procesor.
2. sdcunoasca principiile de constructive ale unui sistem de operare.
3. sd cunoasca caracteristicile tipice ale sistemelor cu microcontrolere.
e Deprinderi dobandite (Ce stie sa faca):
4. saproiecteze un sistem cu microcontroler.
5. sd faca analiza unei scheme electrice.
¢ Abilitati dobandite (Ce echipamente, aparate, software, si instrumente stie sa
foloseasca):
6. sa realizeze un proiect al unui proces implementat cu un sistem on chip.
7. sa utilizeze aparatele de masura specifice (voltmetru, osciloscop,
generator de semnale).
sa scrie programe pentru sisteme cu microcontrolere folosind mediile specifice de
dezvoltare (C, C++, Python, etc).

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de Numar de ore | Observatii
predare

1. Introducere in arhitectura microcontrolerelor prelegere clasica 6 ore

2. Arhitectura sistemelor embedded explicatie 2 ore

3. Optimizarea consumului de energie problematizare 2 ore

4. Managementul puterii sistemelor incorporate demonstratie 2 ore

5. Generarea de energie conversatie 4 ore

6. Sisteme de control studii de caz 2 ore

7. Software in timp real 2 ore

8. Algoritmi de planificare al sarcinilor paralele 4 ore

9. Sisteme reconfigurabile 4 ore
Bibliografie:
[1] Embedded Systems Design, http://www.stanford.edu/class/ee281/course.html
[2] Embedded System Design, http://esd.cs.ucr.edu/index.html
[3] EE 249: Design of Embedded Systems: Models, Validation, and Synthesis, http://www-
cad.eecs.berkeley.edu/~polis/class/index.html
[4] EE382C-9 Embedded Software Systems http://www.ece.utexas.edu/~bevans/courses/ee382c/index.html
[5] EE290N: Specification and Modeling of Reactive Real-Time Systems,
http://ptolemy.eecs.berkeley.edu/~eal/ee290n/index.html
[6] Introduction to Embedded Computer Systems, http://www.ics.uci.edu/~rgupta/ics212.html

2
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(7]

Software for Embedded Systems, http://www.ics.uci.edu/~rgupta/ics213.html

8.2 Seminar Metode de predare- Numar de ore | Observatii
invatare

8.3. Laborator Metode de predare- Numar de ore | Observatii
fnvatare

1. Aplicati cu dispozitive SoC conversatie 2 ore

2. Interfete de retea si rutare demonstratie 2 ore

3. Configurare HTTP. Dezvoltare sistem embedded experiment individual 2 ore

4. Configurarea sistemului folosind echipamentele 4 ore

5. Module Kernel robotice de la institutul 2 ore

6. Device Drivers ICDT 2 ore

7. Aplicatii device drivers experiment in grupuri mici | 4 ore

8. Managementul consumului de energie folosind echipamentele 2 ore

9. Multitasking robotice de la institutul 2 ore

10. Avrora ICDT 4 ore

11. Evaluare exercitii 2 ore
studii de caz
prezentari de referate
evaluare

8.4. Proiect Metode de predare- Numar de ore | Observatii
invatare

Bibliografie

[1] Embedded Systems Design, http://www.stanford.edu/class/ee281/course.html

[2] Embedded System Design, http://esd.cs.ucr.edu/index.html

[3] EE 249: Design of Embedded Systems: Models, Validation, and Synthesis, http://www-
cad.eecs.berkeley.edu/~polis/class/index.html

[4] EE382C-9 Embedded Software Systems http://www.ece.utexas.edu/~bevans/courses/ee382c/index.html
[5] EE290N: Specification and Modeling of Reactive Real-Time Systems,
http://ptolemy.eecs.berkeley.edu/~eal/ee290n/index.html

[6] Introduction to Embedded Computer Systems, http://www.ics.uci.edu/~rgupta/ics212.html

[7] Software for Embedded Systems, http://www.ics.uci.edu/~rgupta/ics213.html

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina, prin problematica tratata si utilitatea ei, apartine atat domeniului hardware cat si celui software, urmarindu-se
fmbinarea celor doud.

10. Evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare

10.4 Curs Claritatea, coerenta si concizia expunerii Evaluare pe parcurs. 20%
Gradul de acoperire a problematicii cerute de
subiecte Evaluare prin examen:
Corectitudinea matematica a relatiilor de — test de cunostinte teoretice; 50%
calcul
Utilizarea corecta a algoritmilor specifici Pentru fiecare subiect se
problematicii cursului specifica baremul de notare
Utilizarea corectd a termenilor si notiunilor care se comunica studentilor
specifice cursului odata cu subiectele.
Capacitatea de exemplificare
Laborator Aplicarea metodelor specifice de rezolvare Evaluare pe parcurs. 30%

Evaluare prezentarea
laboratoarelor.

pentru problema data

Utilizarea corecta a algoritmilor proprii
tematicii abordate

Utilizarea corecta si fluentd a termenilor
specifici

Corectitudinea calculului analitic si numeric
Capacitatea de exemplificare

Interpretarea rezultatelor
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° Participarea la examen este conditionata de: efectuarea integrala a lucrarilor de laborator, promovarea
colocviului de laborator.

° Media la examen se calculeaza numai in situatia in care nota obtinuta la proba teoretica si nota obtinuta la proba
practica (conform baremurilor specificate) sunt de minim 5.

10.6 Standard minim de performanta

° Descrierea functionalitatii microcontrolerelor si realizarea unei aplicatii simple cu acestea.

Prezenta Fisa de disciplind a fost avizatd in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2025.

Decan Director de departament
Conf. Univ. Dr. Ing. Titus BALAN Prof. Univ. Dr. Ing. Sorin Aurel MORARU
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Nota:

b Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu

Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2) Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplina din

domeniu)/ DS (disciplina de specialitate)/ DC (disciplina complementara) - pentru nivelul de licenta; DAP (disciplind de
aprofundare)/ DSI (disciplind de sintezd)/ DCA (disciplina de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplind

optionald)/ DFac (disciplina facultativa);

5) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Tnvatamant superior Universitatea Transilvania din Bragov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de Licenta" Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii? Licent3

1.6 Programul de studii/ Calificarea Robotica / Inginer

2. Date despre disciplind

2.1 Denumirea disciplinei | Sisteme Mecatronice

2.2 Titularul activitatilor de curs Conf. dr. Ing. Nadia Ramona Cretescu

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Conf. dr. Ing. Nadia Ramona Cretescu

proiect

2.4 Anul de studiu 3 | 2.5Semestrul | 5 | 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul | Continut? DS
disciplinei Obligativitate?) | DO

3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/0
proiect
3.4 Total ore din planul de invdtamant | 56 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/28/0
proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 10

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 16

Pregatire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 10

Tutoriat 5

Examinari 3

Alte activitati.....c.ooceerveeeneerneeeiieene,

3.7 Total ore de activitate a 44

studentului

3.8 Total ore pe semestru 100

3.9 Numdrul de credite? 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum e Mecanisme, Mecanica, Metoda elementului finit, Design conceptual, Electrotehnica,
Programarea calculatoarelor si limbaje de programare, Actionarea, comanda si
controlul sistemelor mecanice

4.2 de competente CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizand componente si
ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului e Salad de curs cu tabla si videoproiector

5.2 de desfasurare a seminarului/ | e Sal3 de laborator cu standurile aferente si sald de proiect cu calculatoare echipate
laboratorului/ proiectului cu softuri de modelare 3D

(o)}

. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)

CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica

Competente
profesionale
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® (CT1:indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacta a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare
aferente;

o R.I. 1.1. Absolventul gestioneazd si planifica diversele resurse, cum ar fi resursele umane, bugetul,
termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit proiect si monitorizeaza progresele
inregistrate n cadrul proiectului pentru a realiza un obiectiv specific intr-o anumitd perioada de timp
si cu un buget prestabilit.

o R.I. 1.2. Absolventul colaboreaza cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere comun3 si pentru a
discuta proiectarea, dezvoltarea si imbunatatirea produselor sau a solutiilor pentru o problema
specifica.

o R.I 1.3. Absolventul exploreazi posibilitatile si cerintele pentru intocmirea de rapoarte citre
administratori, superiori sau clienti.

Competente transversale

~

. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei e Cunoasterea si intelegerea conceptelor, teoriilor si metodelor de baza din
domeniul sistemelor mecatronice si utilizarea acestora pentru explicarea,
interpretarea si proiectarea unui produs mecatronic, aplicarea principiilor si
metodelor de bazd pentru rezolvarea unor probleme de modelare structuralg,
cinematica si dinamica a principalelor tipuri de mecanisme cu bare articulate
utilizate Tn constructia unui sistem mecatronic, in conditii de asistenta calificata
si utilizarea adecvata de criterii si metode standard de evaluare pentru
aprecierea calitativa si cantitativa a fenomenului si perametrii definitorii
specifici sistemelor mecatronice, in situatii bine definite.

7.2 Obiectivele specifice e Insusirea notiunilor de baza si a terminologiei privind subsistemele componente
ale unui produs mecatronic;

e Crearea de abilitati privind proiectarea produselor mecatronice;

e Prezentarea de produse mecatronice reprezentative;

e Evaluarea metodelor de modelare pentru un produs mecatronic;

e Utilizarea adecvata in comunicarea profesionald a conceptelor, teoriilor
specifice tindndu-se seama de terminologia specifica consacrata domeniului
sistemelor mecatronice.

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de Observatii
ore

1 Introducere

1.1 Definitia mecatronicii;

1.2 Avantajele introducerii mecatronicii;
1.3 Exemple reprezentative de produse
mecatronice;

1.4 Istoricul unor produse mecatronice
reprezentative.

Prelegere pe baza de slide +

. 4 ore
studiu de caz

2 Sisteme mecatronice Prelegere pe baza de slide + 4 ore
2.1 Definitia sistemelor mecatronice; 2.2 | studiu de caz
Functiile sistemelor mecatronice 2.3
Sinteza unui sistem mecatronic.

3 Senzori utilizati in produsele Prelegere pe baza de slide + 4 ore
mecatronice studiu de caz
3.1 Principii pentru selectarea senzorilor
pentru o anumita aplicatie; 3.2 Exemple
de senzori integrati in produse
mecatronice.

4 Motoare si actuatori utilizati in Prelegere pe baza de slide + 4 ore
produsele mecatronice studiu de caz
4.1 Clasificarea actuatorilor utilizati in
produsele mecatronice;

4.2 Tipuri de actuatori, performante; 4.3
Motoare de curent continuu —
dimensionare, functii;

4.4 Motoare de curent alternativ;
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4.5 Motoare pas cu pas —exemple de
utilizare;

4.6 Selectarea motorului necesar;

4.7 Exemple de motoare si actuatori in
produse mecatronice.

5 Comanda si controlul produselor
mecatronice

5.1 Clasificarea mecanismelor de
control;

5.2 Controlul in bucla deschisa;

5.3 Controlul in bucla inchisa;

5.4 Controlul prin prevenirea erorilor;
5.5 Analiza si proiectarea sistemelor de
control;

5.6 Microprocesoare si microcontrolere;
5.7 Aplicatii ale microcontrolerelor;

Prelegere pe baza de slide +
studiu de caz

2 ore

6. Exemple de produse mecatronice :
robotii, imprimanta 3D, autovehiculul ca
si produs mecatronic, etc. (tipuri,
elemente componente, domenii de
utilizare).

Prelegere pe baza de slide +
studiu de caz

10 ore

Bibliografie

1. Maties V., s.a. Tehnologie si educatie mecatronica, 2001.

2. Bishop, R. The Mechatronics Handbook. CRC Press, 2002.
3. Jaliu, C. Produse mecatronice. Suport de curs. 2007.
4.
2003 .
5.
6.
7. Munteanu O., Informatia si mecatronica, ISBN 978973134181, 2018.
8.
9.

mecatronice-partea-i-fundamente/, ISBN 978-606-19-1745-7, 2025.

Cristea L. Sisteme automate pentru servire, Editura Universitatii Transilvania din Brasov, ISBN 973-635-231-5,

Indri, M., Oboe, R., Mechatronics and Robotics , New Trends and Challenges, CRC Press, 2020.
TARULESCU R., TARULESCU,S., VEHICLE MECHATRONICS, ISBN 9786061911288, 2019.

Richard C. Dorf, Robert H. Bishop , Modern Control Systems, ISBN 9781292152974, 2019.
Cretescu N. R., Designul produselor mecatronice, https://ebooks.unitbv.ro/produs/designul-produselor-

8.2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de predare-invatare Numar de Observatii
ore
. .. . . 2 Evidentierea aplicabilitatii
L1. Protectia muncii, prezentarea Pe baza de machete functionale, L . P ’
. . . . practice ale sistemelor
laboratorului, descriere exemple de expunere, conversatie, lucru in . o
. . mecatronice folosite in
sisteme mecatronice. grup o .
mediul industrial
L2. Cunoasterea unui sistem mecatronic 2 . . . .
. . Evidentierea importantei
(componente mecanice, pneumatice, . L e .
L . . Expunere, activitate aplicativa urilizarii tehnologiilor
electrice si electronice)-sistem
. . . moderne
automatizat deschidere porti.
L3. Cunoasterea unui sistem mecatronic 2
(componente mecanice, pneumatice, Expunere, activitate aplicativa
electrice si electronice)-imprimanta 3D.
L4. Cunoasterea unui sistem mecatronic 2
componente mecanice, pneumatice . N
( p . N P N Expunere, activitate aplicativa
electrice si electronice)-roboti utilizati in
industrie.
L5. Elemente componente, comanda si Pe baza de machete functionale, 2
controlul unui sistem PV. expunere, conversatie, calculator
L6-L13. Sistem mecatronic folosit pentru 16
comanda si controlul unui sistem de .
o - . . Expunere, conversatie, calculator

pozitionare dupa o axa (modelare si
simulare) .

Prezentarea individuala a unui 2

L7. Incheiere situatie laborator.

referat care sa cuprinda
descrierea functionala si a
elementelor componente ale
unui anumit produs mecatronic.
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Bibliografie
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1. Maties V., s.a. Tehnologie si educatie mecatronica, 2001.
2. Bishop, R. The Mechatronics Handbook. CRC Press, 2002.
3. Cristea L. Sisteme automate pentru servire, Editura Universitatii Transilvania din Brasov, ISBN 973-635-231-5,

Indri, M., Oboe, R., Mechatronics and Robotics , New Trends and Challenges, CRC Press, 2020.
TARULESCU R., TARULESCU,S., VEHICLE MECHATRONICS, ISBN 9786061911288, 2019.
Munteanu O., Informatia si mecatronica,ISBN 978973134181, 2018.

Richard C. Dorf, Robert H. Bishop , Modern Control Systems, ISBN 9781292152974,2019.
Cretescu N. R., Designul produselor mecatronice, https://ebooks.unitbv.ro/produs/designul-produselor-

mecatronice-partea-i-fundamente/, ISBN 978-606-19-1745-7, 2025.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Cunostintele teoretice fundamenteaza cele mai noi abordari in modelarea sistemelor mecatronice, iar exemplele practice
se bazeaza pe tipuri reprezentative de sisteme mecatronice.

10. Evaluare

Tip de activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs

Identificarea corectad a principalelor elemente
componente a diverselor produse si sisteme
mecatronice analizate si evidentierea
elementelor de comanda si control a acestora.
Identificarea si aplicarea corecta a principalelor
notiuni corespunzatoare unui sistem
mecatronic.

Evaluare prin examen de tip

test grila si/sau a unui referat.

Evaluare pe parcurs

50%

Prezenta si evaluarea la curs

10%

10.5 Seminar/
laborator/ proiect

Aplicarea corectd a metodelor specifice de
modelare si simulare invatate.

Sustinere aplicatie.

40%

10.6 Standard minim de performanta

e Descrierea corecta a unor scheme reprezentative din teoria sistemelor mecatronice.
e |dentificarea corecta a elementelor componente dintr-un produs mecatronic.

Prezenta Fisd de disciplind a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2025.

Conf.dr.ing. Titus BALAN,

Prof. dr. ing. Sorin Aurel MORARU,

Director de departament
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Conf. dr. Ing. Nadia Ramona Cretescu,

Titular de curs
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Nota:

Conf. dr. Ing. Nadia Ramona Cretescu,

Titular de seminar/ laborator/ proiect
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Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazd conform cu Nomenclatorul
domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplind din domeniu)/ DS
(disciplind de specialitate)/ DC (disciplind complementard) - pentru nivelul de licenta; DAP (disciplind de aprofundare)/
DSI (disciplina de sinteza)/ DCA (disciplinad de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplin obligatorie)/ DO (disciplind optionala)/ DFac
(disciplina facultativa);

%) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

1. FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Tnvatamant superior

Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de Licenta"

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii?

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Robotica / Inginer

2. Date despre disciplind

2.1 Denumirea disciplinei

| Calculul si constructia sistemelor mecatronice

2.2 Titularul activitatilor de curs

Conf. dr. Ing. Nadia Ramona Cretescu

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/

Conf. dr. Ing. Nadia Ramona Cretescu

proiect
2.4 Anul de studiu 3 | 2.5Semestrul | 5 | 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul | Continut® DS
disciplinei Obligativitate?’ | DOP
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)

3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/0
proiect

3.4 Total ore din planul de invatdméant | 56 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/28/0
proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 10

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 16

Pregatire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 10

Tutoriat 5

Examinari 3

Alte activitati.....c.ooceerveeeneerneeeiieene,

3.7 Total ore de activitate a a4
studentului

3.8 Total ore pe semestru 100
3.9 Numérul de credite® 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum .

Mecanisme, Mecanica, Metoda elementului finit, Design conceptual, Electrotehnica,
Programarea calculatoarelor si limbaje de programare, Actionarea, comanda si
controlul sistemelor mecanice

Mecanisme (functii de transmitere pentru miscari si momente asupra mecanismelor
cu bare articulate), masini electrice (notiuni asupra motoarelor electrice), cunostinte
si abilitati de aplicare in practica inginereasca a conceptelor, principiilor, teoremelor si
metodelor de baza din MEF (modelarea 3D), design conceptual (cunoasterea
modulelor de proiectare)

4.2 de competente °

CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizand componente si
ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului

e Sala de curs cu tabla si videoproiector

5.2 de desfasurare a seminarului/
laboratorului/ proiectului

e Sala de laborator cu standurile aferente si sala de proiect cu calculatoare echipate
cu softuri de modelare 3D

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)
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CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de culturd tehnicé generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica

Competente
profesionale

® (CT1:indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacta a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare
aferente;

o R.I. 1.1. Absolventul gestioneazd si planificd diversele resurse, cum ar fi resursele umane, bugetul,
termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit proiect si monitorizeaza progresele
inregistrate in cadrul proiectului pentru a realiza un obiectiv specific intr-o anumita perioada de timp
si cu un buget prestabilit.

o R.. 1.2. Absolventul colaboreaza cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere comun3 si pentru a
discuta proiectarea, dezvoltarea si imbunatatirea produselor sau a solutiilor pentru o problema
specifica.

o R 1.3. Absolventul exploreazi posibilititile si cerintele pentru intocmirea de rapoarte citre
administratori, superiori sau clienti.

Competente transversale

~N

. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei e Cunoasterea si intelegerea conceptelor, teoriilor si metodelor de baza din
domeniul sistemelor mecatronice si utilizarea acestora pentru explicarea,
interpretarea si proiectarea unui produs mecatronic, aplicarea principiilor si
metodelor de baza pentru rezolvarea unor probleme de modelare structural3,
cinematica si dinamica a principalelor tipuri de mecanisme cu bare articulate
utilizate Tn constructia unui sistem mecatronic, in conditii de asistenta calificata
si utilizarea adecvata de criterii si metode standard de evaluare pentru
aprecierea calitativa si cantitativa a fenomenului si perametrii definitorii
specifici sistemelor mecatronice, in situatii bine definite.

7.2 Obiectivele specifice e Insusirea notiunilor de baza si a terminologiei privind subsistemele componente
ale unui produs mecatronic;

e Crearea de abilitati privind proiectarea produselor mecatronice;

e Prezentarea de produse mecatronice reprezentative;

e Evaluarea metodelor de modelare pentru un produs mecatronic;

e Utilizarea adecvata in comunicarea profesionala a conceptelor, teoriilor
specifice tinandu-se seama de terminologia specifica consacrata domeniului
sistemelor mecatronice.

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de Observatii
ore

1 Introducere

1.1 Definitia mecatronicii;

1.2 Avantajele introducerii mecatronicii;
1.3 Exemple reprezentative de produse
mecatronice;

1.4 Istoricul unor produse mecatronice
reprezentative.

Prelegere pe baza de slide +

. 4 ore
studiu de caz

2 Sisteme mecatronice Prelegere pe baza de slide + 4 ore
2.1 Definitia sistemelor mecatronice; 2.2 | studiu de caz
Functiile sistemelor mecatronice 2.3
Sinteza unui sistem mecatronic.

3 Senzori utilizati in produsele Prelegere pe baza de slide + 4 ore
mecatronice studiu de caz
3.1 Principii pentru selectarea senzorilor
pentru o anumita aplicatie; 3.2 Exemple
de senzori integrati in produse
mecatronice.
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4 Motoare si actuatori utilizati in Prelegere pe baza de slide + 4 ore
produsele mecatronice studiu de caz
4.1 Clasificarea actuatorilor utilizati in
produsele mecatronice;

4.2 Tipuri de actuatori, performante; 4.3
Motoare de curent continuu —
dimensionare, functii;

4.4 Motoare de curent alternativ;

4.5 Motoare pas cu pas —exemple de
utilizare;

4.6 Selectarea motorului necesar;

4.7 Exemple de motoare si actuatori in
produse mecatronice.

5 Comanda si controlul produselor Prelegere pe baza de slide + 2 ore
mecatronice studiu de caz

5.1 Clasificarea mecanismelor de

control;

5.2 Controlul in bucla deschisa;

5.3 Controlul in bucla inchisa;

5.4 Controlul prin prevenirea erorilor;
5.5 Analiza si proiectarea sistemelor de
control;

5.6 Microprocesoare si microcontrolere;
5.7 Aplicatii ale microcontrolerelor;

6. Exemple de produse mecatronice : Prelegere pe baza de slide + 10 ore
robotii, imprimanta 3D, autovehiculul ca | studiu de caz
si produs mecatronic, etc. (tipuri,
elemente componente, domenii de
utilizare).

Bibliografie
1. Maties V., s.a. Tehnologie si educatie mecatronica, 2001.

2. Bishop, R. The Mechatronics Handbook. CRC Press, 2002.
3. Jaliu, C. Produse mecatronice. Suport de curs. 2007.
4. Cristea L. Sisteme automate pentru servire, Editura Universitatii Transilvania din Brasov, ISBN 973-635-231-5,
2003.
5. Indri, M., Oboe, R., Mechatronics and Robotics , New Trends and Challenges, CRC Press, 2020.
6. TARULESCU R., TARULESCU,S., VEHICLE MECHATRONICS, ISBN 9786061911288, 2019.
7. Munteanu O., Informatia si mecatronica, ISBN 978973134181, 2018.
8. Richard C. Dorf, Robert H. Bishop , Modern Control Systems, ISBN 9781292152974, 2019.
9. Cretescu N. R., Designul produselor mecatronice, https://ebooks.unitbv.ro/produs/designul-produselor-
mecatronice-partea-i-fundamente/, ISBN 978-606-19-1745-7, 2025.
8.2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de predare-invatare Numar de Observatii
ore
. . . . 2 Evidenti licabilitatii
L1. Protectia muncii, prezentarea Pe baza de machete functionale, Vi e.n,lerea .ap cabtiitatl
. . . N practice ale sistemelor
laboratorului, descriere exemple de expunere, conversatie, lucru in . o
. . mecatronice folosite in
sisteme mecatronice. grup o .
mediul industrial
L2. Cunoasterea unui sistem mecatronic 2 . . . .
. . Evidentierea importantei
(componente mecanice, pneumatice, . L e e .
L . . Expunere, activitate aplicativa urilizarii tehnologiilor
electrice si electronice)-sistem
. . . moderne
automatizat deschidere porti.
L3. Cunoasterea unui sistem mecatronic 2
(componente mecanice, pneumatice, Expunere, activitate aplicativa
electrice si electronice)-imprimanta 3D.
L4. Cunoasterea unui sistem mecatronic 2
(componente mecanice, pneumatice, . -
L . RN Expunere, activitate aplicativa
electrice si electronice)-roboti utilizati in
industrie.
L5. Elemente componente, comanda si Pe baza de machete functionale, 2
controlul unui sistem PV. expunere, conversatie, calculator
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L7. incheiere situatie laborator.

L6-L13. Sistem mecatronic folosit pentru 16
comanda si controlul unui sistem de .
i, - . . Expunere, conversatie, calculator
pozitionare dupa o axa (modelare si
simulare) .
Prezentarea individuala a unui 2

referat care sa cuprinda

descrierea functionala si a
elementelor componente ale
unui anumit produs mecatronic.

Bibliografie

2003.
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1. Maties V., s.a. Tehnologie si educatie mecatronica, 2001.
2. Bishop, R. The Mechatronics Handbook. CRC Press, 2002.
3. Cristea L. Sisteme automate pentru servire, Editura Universitatii Transilvania din Brasov, ISBN 973-635-231-5,

Indri, M., Oboe, R., Mechatronics and Robotics , New Trends and Challenges, CRC Press, 2020.
TARULESCU R., TARULESCU,S., VEHICLE MECHATRONICS, ISBN 9786061911288, 2019.
Munteanu O., Informatia si mecatronica,ISBN 978973134181, 2018.

Richard C. Dorf, Robert H. Bishop , Modern Control Systems, ISBN 9781292152974,2019.
Cretescu N. R., Designul produselor mecatronice, https://ebooks.unitbv.ro/produs/designul-produselor-

mecatronice-partea-i-fundamente/, ISBN 978-606-19-1745-7, 2025.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Cunostintele teoretice fundamenteaza cele mai noi abordari in modelarea sistemelor mecatronice, iar exemplele practice
se bazeaza pe tipuri reprezentative de sisteme mecatronice.

10. Evaluare

Tip de activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs

Identificarea corectad a principalelor elemente
componente a diverselor produse si sisteme
mecatronice analizate si evidentierea

Evaluare prin examen de tip

laborator/ proiect

modelare si simulare Tnvatate.

elementelor de comanda si control a acestora. test grila si/sau a unui referat. >0%
Identificarea si aplicarea corecta a principalelor
notiuni corespunzatoare unui sistem
mecatronic.
Prezenta si evaluarea la curs 10%
10.5 Seminar/ Aplicarea corecta a metodelor specifice de
Sustinere aplicatie. 40%

10.6 Standard minim de performanta

e Descrierea corecta a unor scheme reprezentative din teoria sistemelor mecatronice.
e |dentificarea corecta a elementelor componente dintr-un produs mecatronic.

Prezenta Fisd de disciplind a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2025.

Conf.dr.ing. Titus BALAN,

Decan
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Conf. dr. Ing. Nadia Ramona Cretescu, Conf. dr. Ing. Nadia Ramona Cretescu,
Titular de curs Titular de seminar/ laborator/ proiect

L T T

{ Y
¥}

Nota:

Y Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazd conform cu Nomenclatorul
domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplind din domeniu)/ DS
(disciplind de specialitate)/ DC (disciplind complementara) - pentru nivelul de licenta; DAP (disciplina de aprofundare)/
DSI (disciplina de sintezad)/ DCA (disciplina de cunoastere avansatd) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplina optionald)/ DFac
(disciplina facultativa);

%) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

4 FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Invatdmant superior | Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de Licental) Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii?

Licenta

1.6 Programul de studii / Calificarea | Robotica

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Vedere Artificiala

2.2 Titularul activitatilor de curs Prof. dr. ing. Sorin Mihai Grigorescu

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Drd. ing. Rares Horju

proiect

2.4 Anul de studiu | 4 | 2.5 Semestrul | 7 | 2.6 Tipul de E | 2.7 Regimul | Continut3) DS
evaluare disciplinei Obligativitate? DI

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

3.1 Numar de ore pe saptamana 5 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/1
proiect

3.4 Total ore din planul de 70 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/28/

invatamant proiect 14

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 21

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

Pregdtire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 21

Tutoriat 14

Examinari 3

Alte activitati

3.7 Total ore de activitate a 80

studentului

3.8 Total ore pe semestru 125

3.9 Numarul de credites) 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Parcurgerea cursurilor: Analizd matematicd, Matematici speciale, Inteligenta
artificiala.

4.2 de competente

CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de
specialitate pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica
si Robotica

CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizind componente
si ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului

videoproiector

sistem video de achizitie a informatiei vizuale
calculator personal (PC)

note de curs

bibliografia recomandata

proiectului

5.2 de desfasurare a
seminarului/ laboratorului/

videoproiector

retea de calculatoare

sisteme video de achizitie informatie vizual3;
programe specializate

indrumar de laborator

bibliografia recomandata

retea de calculatoare.
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6. Competente specifice acumulate

Competente [ CP.3: Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a
profesionale | reprezentdrilor grafice si a documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica;
[ CP.5: Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronica ale
sistemelor mecatronice;
Competente CT1: Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacti a obiectivelor de realizat, a
transversale resurselor disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si

termenelor de realizare aferente;

o Rl 1.1. Absolventul gestioneaza si planificd diversele resurse, cum ar fi resursele umane,
bugetul, termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit proiect si
monitorizeaza progresele inregistrate in cadrul proiectului pentru a realiza un obiectiv
specific intr-o anumita perioada de timp si cu un buget prestabilit.

o R..1.2. Absolventul colaboreazi cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere comuna
si pentru a discuta proiectarea, dezvoltarea si imbunatatirea produselor sau a solutiilor
pentru o problema specifica.

o R 1.3. Absolventul exploreazi posibilititile si cerintele pentru intocmirea de rapoarte
cdtre administratori, superiori sau clienti.

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

7.1 Obiectivul

Disciplina isi propune sa ii familiarizeze pe studenti cu conceptele procesarii de imagini si a

general al vederii artificiale. Se pune accentul pe expunerea aspectelor teoretice si practice privind optica
disciplinei sistemelor de vedere artificiald, procesarea datelor 2D-3D si a proiectarii de lanturi de procesare
de imagini complete.
7.2 Obiectivele | ® Principiile optice ale formarii de imagini.
specifice [ Procesarea datelor din imagini 2D (e.g. filtrare), cat si intelegerea structurilor de
informatie tridimensionala.
[ Algoritmi de invatare automata pentru prelucrarea informatiilor optice.
[ Reconstructia tridimensionala si determinarea distantelor prin intermediul senzorilor
optici.
° Metode de fuzionare a datelor pentru urmarirea formelor si a determinarii pozitiei

camerelor video.

° Prelucrarea secventelor video.
[ Dezvoltarea de aplicatii pentru recunoasterea formelor.
[ Dezvoltarea de sisteme in timp real pentru calculul si prelucrarea informatiilor vizuale.
[ Utilizarea informatiilor vizuale in controlul robotilor industriali si de serviciu.
[ Aplicarea tehnicilor de vedere artificiald In sisteme de diagnosticare automate medicale.
° Detectia obstacolelor in aplicatii de control al traficului.
8. Continuturi
8.1 Curs Metode de predare Observatii
1. Sisteme de vedere artificiala. Definitii si clasificari. prelegere pe baza de slide 2 ore
2. Optica sistemelor de vere artificiala explicatie 5 ore
2.1. Formarea si reprezentarea imaginilor 2D-3D problematizare
2.2. Calibrarea camerelor demonstratie
3. Procesarea informatiilor bidimensionale (2D) conversatie 5 ore
3.1 Filtrarea imaginilor studii de caz
3.2. Detectia caracteristicilor
3.3. Segmentarea imaginilor
4. Procesarea datelor tridimensionale (3D) 5 ore
4.1. Filtrarea si segmentarea informatiei 3D
4.2. Reconstructia 3D
5. Statistica matematica in vederea artificiala 5 ore
5.1. Clasificarea obiectelor
5.2. Urmarirea formelor
6. Proiectarea sistemelor de vedere artificiala 6 ore
6.1. Reconstructia pozitiei si orientarii senzorilor video
6.2. Modele de formd active
2
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6.3. Prehensarea robotica a obiectelor bazata pe vederea
artificiala

2013.
University, 2016.
Driving”, Journal of Field Robotics, 2019 (ISI Journal).

3-030-34371-2.DOI: 10.1007/978-3-030-34372-9

[3] Trucco, E. - Introductory Techniques for 3D Computer Vision, Ed. Prentice Hall, USA, 1998.
[4] Bishop, C.M. - Pattern Recognition and Machine Learning, Ed. Springer, 2006.
[5] S.M. Grigorescu, G. Macesanu and T.T. Cocias, Computer vision systems (in Romanian). Transilvania University,

Bibliografie

[1] Gonzalez, R, Woods, R. - Digital Image Processing, Ed. Prentice Hall, USA, 2008.

[2] Hartley, R, Zisserman, A. - Multiple View Geometry in Computer Vision, Ed. Cambridge University Press, UK,
2004.

[6] S.M. Grigorescu, G. Macesanu and T.T. Cocias, Computer vision with OpenCV 3. (in Romanian). Transilvania
[7] S.M. Grigorescu, B. Trasnea, T. Cocias and G. Macesanu, “A Survey of Deep Learning Techniques for Autonomous

[8] R.Szeliski, Computer Vision: Algorithms and Applications, 2nd ed. Cham, Switzerland: Springer, 2022. ISBN 978-

8.2 Laborator Metode de predare-invatare Observatii
- Mediul de programare C++ in vederea artificiala conversatie 2 ore
- Introducere in OpenCV, achizitia de imagini demonstratie 2 ore
- Manipularea imaginilor: conversii, transformari experiment individual 2 ore
- Calculul gradientilor in imagini, detectorul Harris experiment in grupuri mici 2 ore
- Segmentarea regiunilor si reprezentarea obiectelor exercitii 2 ore
- Segmentarea K-means studii de caz 2 ore
- Urmarirea formelor: filtrul Kalman prezentdri de referate 2 ore
- Vederea stereo: reconstructia 3D din corespondente 2D evaluare 2 ore
- Introducere in PCL, achizitia datelor 3D 2 ore
- Estimarea normalelor la suprafata 2 ore
- Puncte cheie in informatia 3D: imagini Spin 2 ore
- Alinierea datelor in spatiul 3D 2 ore
- Triangulatia datelor 3D 2 ore
- Vederea artificiala pentru roboti umanoizi 2 ore

Bibliografie

http://opencv.willowgarage.com
http: ointclouds.or

University, 2016.

S.M. Grigorescu, G. Macesanu and T.T. Cocias, Computer vision with OpenCV 3. (in Romanian). Transilvania

Laganiere, R. - OpenCV 2 Computer Vision Application Programming Cookbook, Ed. Packt Publishing, UK, 2011.

8.3 Proiect

Tematica de proiect cuprinde algoritmii studiati;

Etapele proiectului:

- distribuirea temelor

- documentare

- stabilirea solutiei tehnice

- proiectare

- implementarea solutiei

- verificarea prin date simulate a solutiei
- verificarea prin date reale a solutiei

- redactarea finald a proiectului

- sustinerea proiectului

- conversatie
- lecturd independenta
- munca individuala si In

grup

- consultatii individuale sau

de grup

- redactareu
- prezentare, evaluare
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Bibliografie

Laganiere, R. - OpenCV 2 Computer Vision Application Programming Cookbook, Ed. Packt Publishing, UK, 2011.
http://opencv.willowgarage.com
http://pointclouds.org

S.M. Grigorescu, G. Macesanu and T.T. Cocias, Computer vision with OpenCV 3. (in Romanian). Transilvania
University, 2016.
R. Szeliski, Computer Vision: Algorithms and Applications, 2nd ed. Cham, Switzerland: Springer, 2022. ISBN 978-3-
030-34371-2.D0I:10.1007/978-3-030-34372-9

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice,
asociatilor profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

necesare

Disciplina, prin problematica tratatd, apartine domeniului prelucrarii semnalelor si pune la dispozitie cunostintele

analizei, proiectarii si implementarii structurilor de vedere artificiala incluse in arhitecturile de control robotic,
diagnostic medical si analiza a traficului.

10. Evaluare

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota
finala

10.4 Curs Claritatea, coerenta si concizia Evaluare prin examen scris: 60%

expunerii - rezolvare de probleme; biletele contin 3

Gradul de acoperire a problematicii | subiecte; ponderea in nota finala 30%;

cerute de subiecte - test de cunostinte teoretice; biletele

Corectitudinea matematica a contin 3 subiecte; ponderea in nota finala

relatiilor de calcul 30%.

Utilizarea corecta a algoritmilor

specifici problematicii cursului Pentru fiecare subiect se specifica baremul

Utilizarea corecti a termenilor si de notare care se comunica studentilor

notiunilor specifice cursului odata cu subiectele.

Capacitatea de exemplificare Evaluare pe parcurs

Prezentala curs 10%

Se constata pe parcursul semestrului.

10.5 Aplicarea metodelor specifice de Evaluare pe parcurs. 30%
Laborator rezolvare pentru problema data Evaluare prin proba practica - pe

Utilizarea corecta a algoritmilor calculator; biletele contin 1 subiect;

proprii tematicii abordate ponderea in nota finald 30%.

Utilizarea corecta si fluenta a

termenilor specifici

Corectitudinea calculului analitic si

numeric

Capacitatea de exemplificare

Interpretarea rezultatelor
[ Participarea la examen este conditionata de: efectuarea integrala a lucrarilor de laborator si promovarea
colocviului de laborator.
° Media la examen se calculeaza numai in situatia in care nota obtinuta la proba teoretica si nota obtinuta la

proba practica (conform baremurilor specificate), precum si nota de la laborator, sunt de minim 5.

10.6 Standard minim de performanta

o Selectia si utilizarea independenta a metodelor si algoritmilor Invatati pentru situatii tip cunoscute precum
si finalizarea de calcule (analitice si numerice) cu marimi fizice.

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobata
in sedinta de Consiliu a facultatii din data de 29/09/2025.

Decan
Prof. Univ. Dr. Ing. Titus BALAN

Director de departament
Prof. Univ. Dr. Ing. Sorin Aurel MORARU
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Nota:

1 Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2) Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licenta/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentala)/ DD (disciplina din

domeniu)/ DS (disciplina de specialitate)/ DC (disciplind complementara) - pentru nivelul de licenta; DAP (disciplina
de aprofundare)/ DSI (disciplina de sintezd)/ DCA (disciplina de cunoastere avansata) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplina obligatorie)/ DO (disciplina
optionala)/ DFac (disciplina facultativa);

5 Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de iInvatdmant superior | Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei
1.4 Domeniul de studii de Licental) Mecatronica-Robotica

1.5 Ciclul de studii? Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea | Roboticd/inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Proiectarea robotilor (ProRO)

anii [ - 11

2.2 Titularul activitatilor de curs Gheorghe Leonte MOGAN

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Diana Ioana BUZDUGAN

proiect

2.4 Anul de studiu | 4 | 2.5Semestrul | 7 | 2.6 Tipul de E | 2.7 Regimul | Continut)3 DS
evaluare disciplinei Obligativitate? | DI

3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/0/2
proiect

3.4 Total ore din planul de 56 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/0/2

invatamant proiect 8

Distributia fondului de timp Ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 20

Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 20

Tutoriat 5

Examinari 4

Alte activitati....oneseesmeesnerseennennns

3.7 Total ore de activitate a 69

studentului

3.8 Total ore pe semestru 125

3.9 Numarul de credite) 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum o Disciplinele matematice si discipline ingineresti (organe de masini, rezistenta

materialelor, mecanica, mecanisme, cinematica si dinamica robotilor), studiate in

4.2 de competente e CP.1 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de
specialitate pentru rezolvarea problemelor specifice domeniului fundamental
STIINTE INGINERESTI

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului e sald de curs, proiector

seminarului/ laboratorului/
proiectului

5.2 de desfasurare a e sala de calculatoare, software dedicat (MatLab, CATIA)

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de Invatamant)
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Competente
profesionale
L]

e CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru
rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica

e CP.3 Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a reprezentarilor

grafice si a documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica

CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizind componente si ansambluri

partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD

e (CP.5 Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor si componentelor sistemelor robotice

Competente transversale

e CT1:Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacti a obiectivelor de realizat, a
resurselor disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si
termenelor de realizare aferente;

o Rl 1.1. Absolventul gestioneaza si planifica diversele resurse, cum ar fi resursele umane,
bugetul, termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit proiect si
monitorizeaza progresele Inregistrate in cadrul proiectului pentru a realiza un obiectiv
specific intr-o anumita perioada de timp si cu un buget prestabilit.

o Rl 1.2. Absolventul colaboreazi cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere comuni si
pentru a discuta proiectarea, dezvoltarea si imbunatadtirea produselor sau a solutiilor
pentru o problema specifica.

o RI 1.3. Absolventul exploreazi posibilititile si cerintele pentru intocmirea de rapoarte
catre administratori, superiori sau clienti.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei

Insusirea de notiuni de baza privind constructia calculul si proiectarea
sistemelor mecanice ale robotilor si interfatarea acestora cu celelalte
subsisteme.

7.2 Obiectivele specifice

In cadrul acestui curs sunt prezentate mai intai aspectele fundamentale de
proiectare a robotilor, apoi studentul se familiarizeaza cu utilizarea
instrumentelor de baza pentru modelarea si dimensionarea/verificarea
subansamblelor/elementelor aplicate in situatii reale de functionare. Scopul
formativ al cursului vizeaza urmatoarele obiective:

e Cunoasterea si utilizarea adecvata a notiunilor cu care opereaza
disciplina: proiectare, modele CATIA si SimMechanics etc.

e Intelegerea principiilor de modelare a structurilor de rezistent si
elementelor acestora precum si dezvoltarea abilitatilor de aplicare
corectd a acestor cunostinte;

e Efectuarea de analize pertinente privind nivelul de schematizare
acceptat la elaborarea unor modele CATIA si MatLab.

e Interpretarea corecta a rezultatelor si formularea de concluzii pe baza
rezultatelor obtinute in urma analizelor MatLab.

e dobandirea de abilitati practice de proiectare privind constructia si
calculul elementelor si subsistemelor robotilor folsind pachete
software performante MatLab si CATIA

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de ore | Observatii
Aspecte generale privind structura si 2
functionarea robotilor industriali
Caracteristicile si performantele 2
robotilor
Principii si algoritmi de proiectare a 2
sistemelor mecatronice . .
. = Videoproiector, prezentare la
Proiectarea constructiva a < e : o | 4
tabld, explicatii particularitati,
prehensoarelor . o
; — conversatia euristica,
Proiectarea constructiva a . 4
. . demonstratii
mecanismelor de orientare ale
robotilor
Proiectarea constructiva 4
mecanismelor de pozitionare ale
robotilor
Proiectarea subsistemelor de 4

antrenare a cuplelor robotilor
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Proiectarea lagarelor sistemelor 2
mecanice ale produselor mecatronice

Proiectarea elementelor de legatura 2
din componenta

Proiectarea robotilor mobili 2
Bibliografie:

1. Mogan, Gh. Proiectarea constructiva a sistemelor mecatronice. Roboti industriali Ed. Universitatii
Transilvania, 2003.

2. Mogan, Gh. Buzdugan I. D, Proiectarea robotilor. Indrumar de proiectare. Universitatea Transilvania din
Brasov, 2025 (https://rrv.unitbv.ro/ProR0/)

8.2 Proiect Metode de predare-invatare Numadr de ore | Observatii
Schema structurala functional- 2
constructiva

Alegerea, modelarea, verificarea si 3
reprezentarea prehensorului

Elaborarea modelului in MatLab, 3
SimMechanics, ver. 0 Expunere, demonstrare, studii
Proiectarea modulului II de caz, supervizare, verificare | 6
Elaborarea modelului in MatLab, 2
SimMechanics, ver. 1

Proiectarea modulului I 6
Elaborarea modelului in MatLab, 2
SimMechanics, ver. 2

Proiectarea elementelor de legatura 2
Elaborarea documentatiei in forma Verificare 2
finala

Bibliografie,

Mogan, Gh. Buzdugan . D, Proiectarea robotilor. Indrumar de proiectare https://rrv.unitbv.ro/ProR0/

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
rofesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Aplicatiile de calcul si reprezentare grafica bazate pe software de proiectare oferda o gama larga de solutii practice
modulare. Beneficiile includ: o mai mare Incredere in integritatea structurala a proiectarii atunci cand se analizeaza
mai multe metode inovatoare si materiale de constructii, evaluarea rapida a studiilor comerciale, modificari ale
configuratiei, desene si modele concept, evaluarea in paralel a structurii de ansamblu, cu detalii cheie in cadrul
structurii, precum si capacitatea de a face fata la mai multe tipuri de medii de functionare si de Incarcare.

O mare parte dintre angajatorii reprezentativi recunosc ca modelarea si simularea, inclusiv analiz dinamica
(MatLab) si proiectarea asistata de calculator (CATIA), sunt instrumente valoroase in dezvoltarea robotilor pentru a
minimiza riscurile privinsd costurile ridicate si/sau timpii de dezvoltare a produsului mecatronic. Utilizand
instrumente de simulare, MATLAB, precum si modelare 3D si 2D in CATIA, se asigura studentului abilitdti de design
rapid coroborat cu masuri corective necesare just in time

10. Evaluare

Tip de activitate | 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de 10.3 Pondere
evaluare din nota finala
10.4 Curs Capacitatea de a aplica cunostintele de matematic3, Verificare 30%
stiinte si inginerie. Capacitatea de a identifica, formulasi | continua
rezolva problemele de inginerie Examinare orala 30%
finala
10.5 Proiect Capacitatea de a parcurge, urmari si finaliza studii de caz | Prezentari 20%
rezolvabile, pe baza tutorialelor. intermediare
Capacitatea de a utiliza tehnici, abilitati si instrumente Prezentare finala 20%
moderne de inginerie necesare pentru practici de
inginerie

10.6 Standard minim de performanta

e Cerinte minime pentru nota 5: la toate activitatile de evaluare sa se obtind minim jumatate din punctajul acordat,
respectiv minim nota 5.

e Standardele minime de performanta sunt date de intelegerea notiunilor predate la fiecare tematica, efectuarea
legaturii intre notiuni, abordarea corecta a aplicatiilor si dexteritate de modelare in CATIA si analiza dinamica cu
MatLab
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Prezenta Fisa de disciplind a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobata
in sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2025

Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN Prof. dr. ing. Sorin Aurel MORARU
Decan Director de departament
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Nota:

DDomeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2)Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3)Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplina fundamentald)/ DD (disciplind din
domeniu)/ DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplina complementard) - pentru nivelul de licentd; DAP
(disciplina de aprofundare)/ DSI (disciplinad de sintezd)/ DCA (disciplind de cunoastere avansatd) - pentru nivelul
de masterat;

49 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplina obligatorie)/ DO (disciplina
optionald)/ DFac (disciplina facultativa);

5)Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Invatdmant superior Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica

1.4 Domeniul de studii de Licenti" Mecatronici si Robotici

1.5 Ciclul de studii® Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea Robotica / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Sisteme de Conducere in Robotica

2.2 Titularul activitatilor de curs Prof. dr.ing. Claudiu POZNA

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ proiect | Ing. Mihnea DOLOIU

2.4 Anul de studiu | 4 | 2.5Semestrul | 7 | 2.6 Tipul de evaluare | E | 2.7 Regimul | Continut® DS

disciplinel = ativitate® | DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)

3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ proiect | 0/0/2

3.4 Total ore din planul de invatamant | 56 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ proiect | 0/0/28

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 10

Pregatire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 5

Tutoriat 5

Examinari 4

Alte activitati.....cccooeereerreeieeereereenne.

3.7 Total ore de activitate a 44

studentului

3.8 Total ore pe semestru 100

3.9 Numarul de credite? 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum e Parcurgerea cursului de Cinematica si Dinamica Robotilor
4.2 de competente e (CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizand
componente si ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului e videoproiector
e note de curs
e bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a seminarului/ | e videoproiector
laboratorului/ proiectului e retea de calculatoare

e programe specializate

6. Competente specifice acumulate

problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica

Competente
profesionale

e CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
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realizare aferente;

timp si cu un buget prestabilit.

specifica.

administratori, superiori sau clienti.

Competente transversale

® CT1:Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacta a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de

o R.I. 1.1. Absolventul gestioneaza si planifica diversele resurse, cum ar fi resursele umane, bugetul,
termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit proiect si monitorizeaza progresele

inregistrate in cadrul proiectului pentru a realiza un obiectiv specific intr-o anumita perioada de

o RlI.1.2. Absolventul colaboreazi cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere comuni si pentru
a discuta proiectarea, dezvoltarea si imbunatatirea produselor sau a solutiilor pentru o problema

o RI 1.3. Absolventul exploreazi posibilititile si cerintele pentru intocmirea de rapoarte citre

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

fix (manipulatoare)

7.1 Obiectivul general al disciplinei | e Asigurarea de competente teoretice si practice in conducerea Robotilor cu post

7.2 Obiectivele specifice e Analiza, modelarea, si sinteza proceselor.

o Utilizarea modelelor cinematice si dinamice ale Robotilor cu post fix in
proiectarea subsistemului de conducere (control);

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de Numar de Observatii
predare ore

1. Identificarea caracteristicilor procesului condus 2 ore

2. Comportamentul dinamic al sistemelor liniare de ordinul 2 4 ore

3. Sinteza subsistemului de reglare al Robotilor cu post fix 6 ore
utilizand metoda clasica

4. Sinteza subsistemului de reglare al Robotilor cu post fix Prel§gere 2 ore

g p lasica

utilizand metoda bazata pe modelul cinematic clasica |

5. Sinteza subsistemului de reglare al Robotilor cu post fix explljllcatle . 8 ore
utilizand metoda bazata pe modelul dinamic pro ematlgare

6. Sinteza subsistemului de reglare al Robotilor cu post fix demonstra};le 3 ore
utilizand metoda task oriented conversaie

7. Simularea conducerii Robotului studii de caz 3 ore

Bibliografie
[1] Pozna C. Modelarea Robotilor cu post fix, Editura MatrixRom 2016

[2] Peter Corke, Robotics, Vision and Control, Springer 2011

London, 2010.
[4] Jazar, R.H. ”Theory of Applied Robotics”, Springer-Verlag, London, 2010.

[5] Ivanescu, M. ”Roboti industriali”, Ed. Universitaria, Craiova, 1994.

[9] Pozna C., Autovehiculul Autonom” Ed. Univ. Transilvania 2007

Springer, 2022. ISBN 978-3-030-93219-0

[3] Siciliano, B., Sciavicco, L., Villami, L., Oriolo, G. ”Robotics. Modelling, Planning and Control”, Springer-Verlag,

[6] Borangiu, Th., Ionescu, Fl. ”Robot Modelling and Simulation”, Ed. Academiei Romane, Bucuresti, 2002.
[7] Nitulescu, M. "Sisteme robotice cu capacitate de navigatie”, Ed. Universitaria, Craiova, 2002.

[8] Pozna C.,Comanda si Controlul Robotilor Industriali” Editura Univ. Transilvania 2000

[10] R. N. Jazar, Theory of Applied Robotics: Kinematics, Dynamics, and Control, 3rd ed. Cham, Switzerland:

8.2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de Observatii
predare-
invatare
P1,2: Elemente introductive: Tema de proiect; utilizarea obiectului Programare 4 ore
robot Matlab,
P3,4: Simularea conducerii sistemelor de ordinul 2 Programare 4 ore
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P5,6 Sinteza subsistemului de reglare prin solutia clasica

CAD 4 ore

P7,10: Sinteza subsistemului de reglare prin solutia dinamica (solutiile

exacte PD,PID si cele aproximative (PD+Gravitational)

8 ore

P11,13 Sinteza subsistemului de reglare al Robotilor cu post fix

utilizand metoda task oriented

P14:Recuperarea laboratoarelor evaluarea

2 ore

Bibliografie

[1] Pozna C. Modelarea Robotilor cu post fix, Editura MatrixRom 2016
[2] Siciliano, B., Sciavicco, L., Villami, L., Oriolo, G. ”Robotics. Modelling, Planning and Control”, Springer-Verlag,

London, 2010.

[3] Jazar, R.H. ”Theory of Applied Robotics”, Springer-Verlag, London, 2010.

[4] Ivanescu, M. "Roboti industriali”, Ed. Universitaria, Craiova, 1994.

[5] Borangiu, Th., Ionescu, Fl. ”Robot Modelling and Simulation”, Ed. Academiei Romane, Bucuresti, 2002.

[6] Nitulescu, M. "Sisteme robotice cu capacitate de navigatie”, Ed. Universitaria, Craiova, 2002.

[7] Pozna C., ,,Comanda si Controlul Robotilor Industriali” Editura Univ. Transilvania 2000
[8] Pozna C., ,,Autovehiculul Autonom” Ed. Univ. Transilvania 2007
[9] Peter Corke, Robotics, Vision and Control, Springer 2011

[10] R. N. Jazar, Theory of Applied Robotics: Kinematics, Dynamics, and Control, 3rd ed. Cham, Switzerland:
Springer, 2022. ISBN 978-3-030-93219-0

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, asociatilor
rofesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina prin problematica tratata apartine domeniului mecatronicii si pune la dispozitie cunostinte necesare modelarii si
utilizarii robotilor mobili si a manipulatoarelor

Fisa disciplinei respectd recomandarile Societatii Romane de Automatica si Informatica Tehnicd — SRAIT.

10. Evaluare

Tip activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs

Claritatea, coerenta i concizia
expunerii

Gradul de acoperire a
problematicii cerute de subiecte

Corectitudinea matematica a
relatiilor de calcul

Utilizarea corecta a algoritmilor
specifici problematicii cursului

Utilizarea corecta a termenilor
si notiunilor specifice cursului

Capacitatea de exemplificare

Examen Scris

— rezolvare de probleme;
biletele contin 3 subiect;
ponderea in nota finald 60%

60%

10.5 Seminar/ laborator/ proiect

Aplicarea metodelor specifice
de rezolvare pentru problema
datd

Utilizarea corecta a algoritmilor
proprii tematicii abordate

Utilizarea corecta si fluenta a
termenilor specifici

Corectitudinea calculului
analitic i numeric

Capacitatea de exemplificare

Interpretarea rezultatelor

Evaluare pe parcurs:

40%

e Participarea la examen este conditionatad de: efectuarea integrala a lucrarilor de laborator;
e Media la examen se calculeaza numai 1n situatia in care nota obtinuta la proba teoretica si nota obtinuta la
laborator (conform baremurilor specificate), sunt de minim 5.

10.6 Standard minim de performanta

e Analiza, modelarea, identificarea proceselor, simularea si proiectarea sistemelor de conducere folosind tehnici

asistate de calculator.
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Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobata
in sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2025

Prof.dr.ing. Titus BALAN Prof.dr.ing. Sorin MORARU
Decan Director de departament
o W - T
o 'Z 7 P *"{'4 - LL;T_V;//
4 / — Y N /
/ _“‘) (_,“'_’, \!‘\: J
/“f"“ —"TJL’
v
Prof.dr.ing. Claudiu POZNA Ing. Mihnea DOLOIU
Titular de curs Titular de seminar/ laborator/ proiect
O“\

e

3
éﬁowﬁu ”’W /v

Nota:

DDomeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2)Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3)Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplina fundamentald)/ DD (disciplind din
domeniu)/ DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplina complementard) - pentru nivelul de licentd; DAP
(disciplina de aprofundare)/ DSI (disciplinad de sintezd)/ DCA (disciplind de cunoastere avansatd) - pentru nivelul
de masterat;

49 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplina obligatorie)/ DO (disciplina
optionald)/ DFac (disciplina facultativa);

5)Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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4 FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de invatdmant superior Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica

1.4 Domeniul de studii de Licenta" Mecatronici si Robotici

1.5 Ciclul de studii® Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea Robotica / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea Fiziologia Sistemului Nervos
disciplinei

2.2 Titularul activitatilor | Cercetator Stiintific I, Tudor C. Badea, MD, MA, PhD
de curs

2.3 Titularul activitatilor | Rares Horju B.Sc. M.Sc.
de seminar/ laborator/

proiect

2.4 Anul de studiu | 4 | 2.5 7 | 2.6 Tipul de E | 2.7 Continut? DS
Semestrul evaluare R.eg@ml.ll . | Obligativitate? DI

disciplinei
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe sdptamana 4 din care: 3.2 curs | 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/0
proiect

3.4 Total ore din planul de 56 din care: 3.5 curs | 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/28/0

invatamant proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 11

Documentare suplimentara 1n biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 11

Pregétire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 11

Tutoriat 7

Examinari 4

Alte activitati

3.7 Total ore de activitate a 44

studentului

3.8 Total ore pe semestru 100

3.9 Numarul de credite® 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum Parcurgerea cursurilor: Inteligenta artificiala.

4.2 de competente CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de
specialitate pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica
si Robotica

CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizind componente
si ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului videoproiector
calculator personal (PC)
note de curs

bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a
seminarului/ laboratorului/
proiectului

videoproiector

retea de calculatoare

programe specializate

bibliografia recomandata

retea de calculatoare.

Echipament de analiza tipuri celulare :
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Octodisociator (Miltenyi) pentru separarea neuronilor .
Chemidoc (Biorad) pentru detectarea de molecule in celule.

6. Competente specifice acumulate

Competente ° CP.3: Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a
profesionale reprezentarilor grafice si a documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica;
. CP.5: Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronica ale
sistemelor mecatronice;
Competente e CT1:indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exactd a obiectivelor de realizat, a
transversale resurselor disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru

si termenelor de realizare aferente;

o Rl 1.1. Absolventul gestioneazi si planifici diversele resurse, cum ar fi resursele
umane, bugetul, termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit proiect si
monitorizeaza progresele inregistrate in cadrul proiectului pentru a realiza un
obiectiv specific Intr-o anumita perioada de timp si cu un buget prestabilit.

o Rl 1.2. Absolventul colaboreazi cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere
comuna si pentru a discuta proiectarea, dezvoltarea si Imbunatatirea produselor sau a
solutiilor pentru o problema specifica.

o RI 1.3. Absolventul exploreazi posibilititile si cerintele pentru intocmirea de
rapoarte catre administratori, superiori sau clienti.

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

7.1 Obiectivul

Disciplina isi propune sa familiarizeze studentii cu conceptele procesérii senzoriale naturale,

general al structurile anatomice, aranjamentul circuitelor neuronale reale, metodele de investigare a

disciplinei retelelor neuronale biologice, relatiile functionale dintre diferitele componente ale circuitului,
si implicatiile pentru diagnosticul si terapia sistemului nervos.

7.2 Obiectivele Intelegere a morfologiei, fiziologiei si studiului neuronilor individuali

specifice Intelegerea distinctiilor intre tipurile de neuroni si criteriilor de clasificare

Intelegerea organizarii retinei si a tiuprilor de celule implicate in vaz

Intelegerea cailor vizuale centrale si a mecanismelor de integrare a informatiei vizuale
Intelegerea principiilor de asamblare a imaginii la nivel cortical

Intelegerea functionarii modalitatilor senzoriale : mecanoreceptie, proprioceptie,
termoreceptie, durere, auz, vestibular

° Intelegerea cailor de integrare centrale

° Intelegerea controlului motoriu

. Metode pentru studiul sistemului nervos

° Interfete computer sistem nervos

° Metode terapeutice pentru repararea — recuperarea si protezarea sistemului nervos
8. Continuturi
8.1 Curs Metode de predare Observatii
1) Structura Neuronului generic, Potentiale de actiune, prelegere pe baza de slide 2 ore
transmisie sinaptica explicatie
= Purves, capitolele 2 - 8 problematizare
2) Tipuri Neuronale - Notiuni generale si tipuri de neuroni in demonstratie 2 ore
retina conversatie

= Kandel , “2 Nerve Cells, Neural Circuitry, and Behavior” (pp | studii de caz

251-314)

= Kandel 21 Sensory coding, “Physical Stimuli Are Represented
in the Nervous System by Means of the Sensory Code” (pp 1783

- 1825)

= Purves Chapter 11 The Eye.

3) Structura Circuitului Neuronal, Inteleasa prin prizma evolutiei 2 ore

speciilor

Purves = Appendix, Survey of Human Neuroanatomy & Paul

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6




Cisek, Evolution of behavioural control fromchordates to
primates, Phil. Trans. R. Soc. B. 2020

4) Sistemul Vizual - Functii Vizuale Superioare. - Nov_09 4 ore
= Purves Chapter 12 - Central Visual pathways
= Kandel “25 The Constructive Nature of Visual Processing”

5) Sistemul Vizual - Neurostiinte Cognitive - Nov 16 4 ore
= Kandel ‘“27Intermediate-Level Visual Processing and Visual
Primitives”

= Kandel “28 High-Level Visual Processing: Cognitive
Influences”

6) Sistemul Vizual Neurostiinte Cognitive 2 - Where Pathways 2 ore
= Kandel “29 Visual Processing and Action”

7) Sistemul Auditor si Vestibular - Coordonarea Vestibulo- 2 ore
Oculara

Sistemul Vestibular - Coordonarea Vestibulo-Oculara
= Kandel "40 The Vestibular System"

= Purves "14 The Vestibular System"

= Purves, "13 The auditory system"

8) Sistemul Somato - Senzorial Periferic - Propriod 2 ore
Mecanoreceptie, Termoreceptie, si Perceptia Durerii

= Purves, "9 The Somatosensory System: Touch and
Proprioception”

9-10) Sistemul Motor - Cai descendente 4 ore
= Purves, "16 Lower Motor Neuron Circuits and Motor Control"
= Purves, "17 Upper Motor Neuron Control of the Brainstem

and Spinal Cord"

11) Tehnici de studiu de la neuron la retea.
= Purves , “l Studying the Nervous System” 2 ore

12) Metode terapeutice Moderne

13) Interfete intre sistemul nervos si aparatura electronica de 2 ore
control sau inregistrare.

Bibliografie

[1] Gonzalez, R., Woods, R. — Digital Image Processing, Ed. Prentice Hall, USA, 2008.

[2] Hartley, R., Zisserman, A. — Multiple View Geometry in Computer Vision, Ed. Cambridge University

Press, UK, 2004.

[3] Trucco, E. — Introductory Techniques for 3D Computer Vision, Ed. Prentice Hall, USA, 1998.

[4] Bishop, C.M. — Pattern Recognition and Machine Learning, Ed. Springer, 2006.

[5] S.M. Grigorescu, G. Macesanu and T.T. Cocias, Computer vision systems (in Romanian). Transilvania
University, 2013.

[6] S.M. Grigorescu, G. Macesanu and T.T. Cocias, Computer vision with OpenCV 3. (in Romanian).
Transilvania University, 2016.

[7] S.M. Grigorescu, B. Trasnea, T. Cocias and G. Macesanu, “A Survey of Deep Learning Techniques for
Autonomous Driving”, Journal of Field Robotics, 2019 (ISI Journal).

[8] D. Purves, G. J. Augustine, D. Fitzpatrick, W. C. Hall, A.-S. LaMantia si L. E. White, Neuroscience, 7th ed.
New York, NY, USA: Oxford University Press, 2023. ISBN 978-0197616246.

8.2 Laborator | Metode de predare- | Observatii
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invatare

- A) Prezentari de lucrari relevante interfetelor creier — conversatie 14 ore
computer si prelucrarea semnalului neuronal in diferite sisteme de demonstratie

protezare a pacientilor cu deficite neuronale. experiment individual

- B) Laboratoare : experiment in grupuri

- 1) modelarea in python a ecuatiilor care guverneaza mici 6 ore
potentialul de membrana neuronal (Nernst, Goldmann, Hodgkin- exercitii

Huxley) . studii de caz

- 2) Modelare in python a propagarii potentialelor de actiune | prezentari de referate

in neuroni evaluare 6 ore
- 3) Metode de separare si studiu molecular al tipurilor 2 ore
neuronale

Bibliografie

8.3 Proiect

Nu este cazul

Etapele proiectului:

Bibliografie:

1) Principles of Neural Science, Fifth Edition . Eric R. Kandel, James H. Schwartz, Thomas M. Jessell, Steven
A. Siegelbaum, A. J. Hudspeth. McGraw-Hill Education. ISBN: 9780071390118
2) Neuroscience 6th edition Dale Purves * George J. Augustine - David Fitzpatrick « William C. Hall »

Anthony-Samuel LaMantia Richard D. Mooney * Michael L. Platt « Leonard E. White Sinauer Associates
OXFORD UNIVERSITY PRESS ISBN: 9781605353807

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunititilor epistemice,
asociatilor profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina, prin problematica tratata, apartine domeniului prelucrarii semnalelor si pune la dispozitie
cunostintele necesare comparatiei arhitecturilor de circuite neuronale biologice si sintetice.

10. Evaluare

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota
finala
10.4 Curs Claritatea, coerenta si concizia Evaluare prin examen scris: 50%
expunerii — rezolvare de probleme; biletele contin 3
Gradul de acoperire a subiecte; ponderea in nota finalda 30%;
problematicii cerute de subiecte — test de cunostinte teoretice; biletele
Corectitudinea matematica a contin 3 subiecte; ponderea in nota finala
relatiilor de calcul 30%.
Utilizarea corecta a algoritmilor
specifici problematicii cursului Pentru fiecare subiect se specifica
Utilizarea corectd a termenilor si | baremul de notare care se comunica
notiunilor specifice cursului studentilor odata cu subiectele.
Capacitatea de exemplificare Evaluare pe parcurs.
Prezenta la curs
Se constata pe parcursul semestrului.
10.5 Aplicarea metodelor specifice de | Evaluare pe parcurs. 50%
Laborator rezolvare pentru problema data Evaluare prezentare orala a lucrarilor
Utilizarea corecta a algoritmilor prezentate in fata studentilor si cadrelor
proprii tematicii abordate diddactice.
Utilizarea corecta si fluentd a Evaluare completare exercitii de modelare
termenilor specifici in decursul laboratoarelor
Corectitudinea calculului analitic
si numeric
Capacitatea de exemplificare
Interpretarea rezultatelor
° Participarea la examen este condifionata de: efectuarea integrala a lucrarilor de laborator si promovarea

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6
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colocviului de laborator.
° Media la examen se calculeaza numai in situatia in care nota obtinuta la proba teoretica si nota de la
laborator, sunt de minim 5.

10.6 Standard minim de performanta

. Competenta in rularea exercitiilor de modelare neuronala in Python. Intelegerea mecanismelor de
functionare a circuitelor neuronale si a metodelor de interfata om-calculator demonstrata prin evaluarea finala
si prezentarile de lucrari.

Prezenta Fisd de disciplind a fost avizatd in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si
aprobata in sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2025.

Decan Director de departament
Prof. Univ. Dr. Ing. Titus BALAN Prof. Univ. Dr. Ing. Sorin Aurel MORARU
/"_’.__\_, I s
" '/r)(/ > ‘~-I/ ol
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Titular de curs Titular de seminar/ laborator/ proiect
Cercetator Stiintific I, Tudor C. DrD. Ing. Rares Horju
Badea, MD, MA, PhD V%

Nota:

1 Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentda/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentala)/ DD (disciplina

din domeniu)/ DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplind complementara) - pentru nivelul de licenta; DAP
(disciplina de aprofundare)/ DSI (disciplina de sintezad)/ DCA (disciplind de cunoastere avansatd) - pentru nivelul
de masterat;

4) Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplina obligatorie)/ DO (disciplina
optionala)/ DFac (disciplina facultativa);

5) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Invatamant superior

Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de Licental)

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii 2

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Robotica / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Programarea Robotilor

2.2 Titularul activitatilor de curs

Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU

laborator/proiect

2.3 Titularul activitatilor de seminar/

Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU

2.4 Anul de studiu | 4

2.5 Semestrul | 7

2.6 Tipul de E | 2.7 Regimul Continut 3 DS

evaluare disciplinei

Obligativitate | DI
4)

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

3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs | 2 3.3 seminar/laborator/ 0/1/0
proiect

3.4 Total ore din planul de invatamant | 42 | dincare: 3.5 curs | 28 | 3.6 seminar/laborator/ 0/14/0
proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 18

Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 5

Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 3

Tutoriat 4

Examinari 3

Alte activitati ......ccccoevvreenennnn,

3.7 Total ore de activitate a 33

studentului

3.8 Total ore pe semestru 75

3.9 Numarul de credite 4 3

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Parcurgerea cursurilor: Algebra liniard, geometrie analitica si diferentialg,
Programarea calculatoarelor si limbaje de programare I si II, Logica computationala,
Fizica

4.2 de competente

CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de
specialitate pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica
si Robotica

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a
cursului

videoproiector

note de curs

bibliografia recomandata
retea de calculatoare

5.2 de desfasurare a
seminarului/laboratorului/
proiectului

videoproiector

retea de calculatoare
programe specializate
indrumar de laborator
bibliografia recomandata

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatdmant)
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CP.3 Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a reprezentarilor grafice
si a documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica

CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizind componente si ansambluri
partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD

Competente
profesionale

® CT1:Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacta a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de
realizare aferente;

o Rl 1.1. Absolventul gestioneazi si planifici diversele resurse, cum ar fi resursele umane,
bugetul, termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit proiect si monitorizeaza
progresele Inregistrate in cadrul proiectului pentru a realiza un obiectiv specific intr-o anumita
perioada de timp si cu un buget prestabilit.

o Rl 1.2. Absolventul colaboreazi cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere comuni si
pentru a discuta proiectarea, dezvoltarea si imbunatatirea produselor sau a solutiilor pentru o
problema specifica.

o R 1.3. Absolventul exploreazi posibilititile si cerintele pentru intocmirea de rapoarte citre
administratori, superiori sau clienti.

Competente transversale

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al Familiarizarea cursantilor cu tehnici de programare a robotilor
disciplinei
7.2 Obiectivele specifice Expunerea metodelor de programare a robotilor utilizidnd-se medii specifice, prin:

e Evidentierea modurilor de transmisie a datelor
e Mecanismele de sincronizare
e Metode de vizualizare si simulare

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar | Observatii
de ore
Introducere prelegere clasica 4
Roboti. Functii si structura explicatie 2
Programarea robotilor in medii specifice. problematizare 2
Metode de programare. demonstratie 2
Limbaje si tehnici de programare a robotilor conversatie 2
Introducere in Linux pentru programarea robotilor studii de caz 2
Introducere in ROS. Concepte de baza 2
Metode de control al robotilor 2
Metode de simulare si medii specifice 4
Programarea robotilor in ROS si simularea acestora. 6

Bibliografie:

[1] Danny Staple, Learn Robotics Programming, Packt Publishing Limited, 2021

[2] Thomas Braunl, Mobile Robot Programming. Adventures in Python and C. Springer International Publishing, 2023
[3] Edouard Renard, ROS 2 from Scratch: Get started with ROS 2 and create robotics applications with Python and C++,
Packt Publishing, 2024

[4] Barabas, Tibor, and Tiberiu Vesselényi. Robotica: conducerea si programarea robotilor industriali: probleme si
metode de baza. Editura Universitatii din Oradea, 2004.

[5] Borangiu, Th., Ionescu, Fl., Robot Modelling and Simulation, Ed. Academiei Romane, Bucuresti, 2002.

8.2 Seminar Metode de predare-invatare Numar | Observatii
de ore

8.3 Laborator Metode de predare-invatare Numar | Observatii
de ore

Instalarea si configurarea ROS in Linux Conversatie 4

Crearea de pachete ROS demonstratie 4

Crearea de noduri ROS experiment individual 4

Comunicatia Client-Server experiment in grupuri mici 4

Modele de legitura intre elementele unui robot exercitii 4

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6



Simulare in RViz si Gazebo studii de caz 8
prezentdri de referate
evaluare

8.4 Proiect Metode de predare-invatare Numar | Observatii
de ore

Bibliografie:

[1] Danny Staple, Learn Robotics Programming, Packt Publishing Limited, 2021

[2] Thomas Braunl, Mobile Robot Programming. Adventures in Python and C. Springer International Publishing, 2023
[3] Edouard Renard, ROS 2 from Scratch: Get started with ROS 2 and create robotics applications with Python and C++,
Packt Publishing, 2024

[4] Barabas, Tibor, and Tiberiu Vesselényi. Robotica: conducerea si programarea robotilor industriali: probleme si
metode de baza. Editura Universitatii din Oradea, 2004.

[5] Borangiu, Th., lonescu, F1, Robot Modelling and Simulation, Ed. Academiei Romane, Bucuresti, 2002.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
rofesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina prin problematica tratata apartine domeniului roboticii si mecatronicii si pune la dispozitie cunostinte
necesare modelarii si utilizarii robotilor.

10. Evaluare

Tip de activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs Claritatea, coerenta si concizia Evaluare practica continua prin 75%

expunerii temele de casa primite pe baza

Gradul de acoperire a problematicii lucrarilor de laborator si

cerute de subiecte exemplelor de la curs.

Corectitudinea matematica a Evaluare finala a portofoliului

relatiilor de calcul dezvoltat pe parcursul

Utilizarea corecta a algoritmilor semestrului.

specifici problematicii cursului Evaluare pe parcurs.

Utilizarea corecta a termenilor si
notiunilor specifice cursului
Capacitatea de exemplificare

10.5 Laborator Aplicarea metodelor specifice de Evaluare continua pe parcursul 25%
rezolvare pentru problema data semestrului prin teme legate de
Utilizarea corecta si fluenta a aspectele discutate

termenilor specifici
Corectitudinea calculului analitic si
numeric

10.7 Standard minim de performanta

Nota de la examen se calculeaza numai in situatia in care cel putin jumatate dintre temele de pe parcursul
semestrului au fost sustinute la timp si evaluate cu minim nota 5. Nota finald se acorda prin evaluarea aplicatiei
finale, compusa din temele de pe parcursul semestrului si completarile cerute la final de semestru.

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizatd in sedinta de Consiliu de departament din data de ... si aprobata in sedinta
de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN, Prof. dr. ing. Sorin-Aurel Moraru,

Decan AT D Director departament

Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU ; Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU

Titular de curs e / / Titular de seminar/ laborator/ proiect
L%%{}.»P)r\ﬁf 7 ) /

............................................... e /}/Juﬂhﬁ

Nota:
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1 Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licenta/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2) Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licenta/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentala)/ DD (disciplina din
domeniu)/ DS (disciplina de specialitate)/ DC (disciplind complementard) - pentru nivelul de licenta; DAP (disciplina
de aprofundare)/ DSI (disciplina de sintezd)/ DCA (disciplina de cunoastere avansata) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplina obligatorie)/ DO (disciplina
optionala)/ DFac (disciplina facultativa);

5) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatdmant superior

Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia informatiei

1.4 Domeniul de studii de licental)

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii?

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Robotica / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Modelarea si identificarea sistemelor mecatronice

2.2 Titularul activitatilor de curs

S.1. dr. ing. Danila Adrian

2.3 Titularul activitatilor de laborator

S.1. dr. ing. Danila Adrian

2.4 Anul de studiu | 4 | 2.5Semestrul | 7 | 2.6 Tipul de E | 2.7 Regimul | Continut?) DS

evaluare disciplinei Obligativitate? | DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/0
proiect

3.4 Total ore din planul de 56 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/28/

invatamant proiect 0

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 15

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 8

Pregitire laboratoare 10

Tutoriat 8

Examinari 3

Alte activitati 0

3.7 Total ore de activitate a 44

studentului

3.8 Total ore pe semestru 100

3.9 Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum °

Parcurgerea disciplinelor: Algebra liniara, geometrie analitica si diferentiala,
Analiza matematica, Matematici speciale si Metode numerice
Promovarea disciplinelor: Teoria sistemelor I, Teoria sistemelor Il si Dinamica

robotilor

4.2 de competente .

CP.2: Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de

specialitate pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului

Mecatronica si Robotica:

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului

e videoproiector

note de curs
bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a
laboratorului

retea de calculatoare

programe specializate
standuri de laborator
mijloace de testare, masurare, achizitie de date
indrumar de laborator

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de Invatamant)

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6




CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizind componente si ansambluri
partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD
R.I. C3.1: sa realizeze aplicatii de automatizare folosind conceptele de mecatronica si robotica.

Competente
profesionale

[ CT1: Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacti a obiectivelor de realizat, a
resurselor disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si
termenelor de realizare aferente;

o Rl 1.1. Absolventul gestioneaza si planifici diversele resurse, cum ar fi resursele umane,
bugetul, termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit proiect si monitorizeaza
progresele inregistrate in cadrul proiectului pentru a realiza un obiectiv specific Intr-o anumita
perioada de timp si cu un buget prestabilit.

o RJI. 1.2. Absolventul colaboreazi cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere comuni si
pentru a discuta proiectarea, dezvoltarea si Imbunatatirea produselor sau a solutiilor pentru o
problema specifica.

o R 1.3. Absolventul exploreazi posibilititile si cerintele pentru intocmirea de rapoarte citre
administratori, superiori sau clienti.

Competente transversale

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei | e Disciplina isi propune si ii familiarizeze pe studenti in legitura cu
explicarea si interpretarea problemelor de automatizare, a unor tipuri de
procese mecatronice, a metodelor de modelare, identificare, simulare si
analiza a acestora; sa pregdteasca pe studenti pentru rezolvarea unor tipuri
de probleme de conducere a proceselor (inclusiv procese tehnologice) prin:
folosirea de metode si principii de modelare, elaborarea de scenarii de
simulare, aplicarea de metode de identificare si de analiza a sistemelor.

7.2 Obiectivele specifice e Deprinderea procedurilor specifice identificarii sistemelor si a claselor de
modele utilizate in identificarea sistemelor.

e Cunoasterea proprietatilor tipurilor de semnale, inclusiv semnale
aleatoare, utilizate 1n identificarea sistemelor.

e Cunoasterea si utilizarea corectd, in functie de conditiile experimentale si
de obiectivele experimentului, a metodelor de identificare a sistemelor.

e Dobandirea de abilitati practice pentru realizarea experimentelor de
identificare a sistemelor, interpretare a datelor rezultate din masuratori si
de validare a modelelor.

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de ore | Observatii

1. Introducere in identificarea 2 ore
sistemelor mecatronice

1.1. Concepte de baza in identificarea
sistemelor.

1.2. Exemple introductive de
identificare a sistemelor.

1.3. Influenta zgomotelor in
experimentele de identificare.

1.4. Etapele de desfasurare si
organigrama unui experiment de
identificare.

2. Procese aleatoare si zgomote. 4 ore
2.1. Definitii si proprietati.Valoarea
medie statistica de ordinul unu si
varianta;Operatorul de mediere
statistica.

2.2. Functiile de repartitie si densitate
de repartitie ale unui proces aleator.
2.3. Corelatia proceselor aleatoare.
Procese aleatoare necorelate (liniar
independente si statistic
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independente). Functiile de corelatie si
de covarianta statistica ale proceselor
aleatoare.

2.4. Densitatea spectrala de putere a
unui proces aleator stationar.

2.5. Semnale aleatoare utilizate in
identificarea sistemelor. Zgomotul alb.
Zgomotul alb cu banda limitata,
zgomotul colorat, zgomotul alb discret.
2.6. Semnale pseudoaleatoare binare.

3. Modele ale sistemelor liniare.

3.1. Criterii de clasificare ale
modelelor sistemelor liniare.

3.2. Modele ale sistemelor liniare
deterministe cu parametri concentrati.
3.3. Corelatia dintre procesele
aleatoare de intrare/iesire ale unui
sistem liniar determinist.

3.4. Relatiile dintre densitatile
spectrale de putere ale proceselor
aleatoare intrare/iesire ale unui
sistem liniar.

3.5. Modele parametrice ale sistemelor
liniare stocastice discrete.

3.6. Structura de modele ale ecuatiei
erorii. Modele de tip ARX. Modele de
tip ARMAX.

4 ore

4. Metode de identificare
neparametrica.

4.1. Metoda analizei raspunsului
tranzitoriu. Principiul metodei.
Evaluarea erorilor. Reducerea
efectului zgomotului. Determinarea
parametrilor functiei de transfer pe
baza raspunsului tranzitoriu al
elementului cu intarziere de ordinul
unu cu timp mort.

4.2. Metoda analizei in frecventa.
Expresia raspunsului unui sistem
determinist liniar la semnal de intrare
sinusoidal. Principiul metodei.
Cresterea preciziei prin
implementarea analizei corelatiei
raspunsului in frecventa.

4.3. Metoda analizei de corelatie.
Principiul metodei. Determinarea
functiilor de corelatie din date
rezultate din masuratori. Estimarea
raspunsului pondere cu semnale
pseudo-aleatoare discrete

4.4. Metoda analizei spectrale.
Principiul metodei. Efectul
implementarii unei ferestre asupra
zgomotului datorat masuratorilor.

8 ore

5. Metode de identificare de tip
parametric.

5.1. Metoda celor mai mici patrate.
Alegerea modelului pentru
identificare. Algoritmul off-line al celor
mai mici patrate. Proprietati ale
estimatorului celor mai mici patrate.
Metoda celor mai mici patrate in doua
etape. Identificarea sistemelor cu

8 ore
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reactie.

5.2. Metoda on-line a celor mai mici
patrate. Algoritmul recursiv al celor
mai mici patrate. Alegerea valorilor
initiale. Criterii de alegere a
amplificarii de adaptare. Efectul
factorului de uitare.

5.3. Metoda variabilelor instrumentale.
Algoritmul variabilelor instrumentale.
Criterii pentru alegerea vectorului
variabilelor instrumentale.

5.4. Metoda verosimilitatii maxime.

6. Aspecte privind organizarea 2 ore
experimentelor de identificare a
sistemelor.

6.1. Alegerea structurii si validarea
modelului

6.2. Achizitia datelor de intrare-iesire.

6.3. Alegerea metodei de identificare.

Bibliografie

[1] Danila, A., Modelarea si identificarea sistemelor dinamice, Editura Universitatii Transilvania din Brasov, 2013.
[2] Ganciu, T., Identificarea sistemelor, Editura Nord-Est, 1996.

[3] Ljung, L., Glad, T., Modeling of Dynamic Systems, Prentice Hall, 1994.

[4] Soderstrom, T., Stoica, P., System Identification, Prentice Hall, 2001.

[5] Tertisco, M., Stoica, P., Identificarea si estimarea parametrilor sistemelor, Ed. Academiei, 1982.

[6] Livint, Gh., Modelarea si identificarea sistemelor, lasi: Editura Gh. Asachi, 2002.

8.2 Laborator Metode de predare-invatare Numar de ore | Observatii
1. Studiul proprietatilor statistice ale experiment in grupuri mici, 2 ore
zgomotului alb discret. studiu de caz,

test de verificare
2. Functii de probabilitate asociate experiment in grupuri mici, 2 ore
proceselor aleatoare. studiu de caz,

test de verificare
3. Regresia liniara si estimatorul celor | experiment in grupuri mici, 2 ore
mai mici patrate. studiu de caz,

test de verificare
4. Identificarea experimentald a experiment In grupuri mici, 2 ore
modelului unui franarii libere a unui studiu de caz,
sistem mecanic cu metoda lansarii. test de verificare
5. Identificarea experimentala a experiment In grupuri mici, 2 ore
modelului unui proces hidraulic cu studiu de caz,
metoda raspunsului tranzitoriu. test de verificare
6. Relatii Intre functiile de corelatie si experiment in grupuri mici, 2 ore
densitate spectrala de putere ale unor | studiu de caz,
procese aleatoare. test de verificare
7.1dentificarea experimentala a experiment In grupuri mici, 2 ore
modelului unei retele RC cu metoda studiu de caz,
analizei in frecventa. test de verificare
8. Comparatie intre metodele de experiment in grupuri mici, 2 ore
identificare experimentald a modelului | studiu de caz,
unui sistem de ordinul unu cu test de verificare
metodele analizei de corelatie si
analizei spectrale.
9. Modele dinamice ale sistemelor experiment In grupuri mici, 2 ore
deterministe discrete. Conversia intre studiu de caz,
modele. test de verificare
10. Comparatie intre metodele de experiment in grupuri mici, 2 ore
identificare parametrica. Metode de studiu de caz,
validare a modelului. test de verificare
11. Aplicatii de implementare a experiment in grupuri mici, 2 ore
algorimului celor mai mici patrate la studiu de caz,
procese de tip ARX si ARMAX. test de verificare
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12. Studiul efectului factorului de experiment in grupuri mici, 2 ore

uitare, aspecte privind alegerea studiu de caz,

amplificarii de adaptare si efectul test de verificare

valorilor initiale asupra convergentei

algoritmului recursiv al celor mai mici

patrate.

13. Teste de validare ale modelului. experiment In grupuri mici, 2 ore
studiu de caz,
test de verificare

14. Determinarea experimentald a experiment in grupuri mici, 2 ore

parametrilor electrici ai unui motor de | studiu de caz,

curent continuu din date masurate test de verificare

experimental si metoda celor mai mici

patrate.

Bibliografie:

[1] Danila, A., Modelarea si identificarea sistemelor dinamice. Culegere de probleme rezolvate in mediul software
Python Sympy, Editura Universitatii Transilvania din Brasov, 2022. (Biblioteca UTBv: 517/D17 ; CD.1308).

[2] Danila, A., Lucrari practice si exercitii pe calculator de identificarea sistemelor, https://elearning.unitbv.ro.
[3] Gyorgy, K., Davis, L., Identificarea sistemelor: lucrari de laborator, Univ. "Petru Maior" Targu-Mures, 2005.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
rofesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina Modelarea si Identificarea Sistemelor Mecatronice permite viitorilor ingineri sa implementeze in
activitatea profesionala metodele si algoritmii de identificare a parametrilor modelelor proceselor
mecatronice si sa realizeze proiecte complexe de automatizare a instalatiilor mecatronice. La elaborarea
continutului disciplinei Identificarea sistemelor s-a tinut cont de asteptarile angajatorilor reprezentativi din
domeniul Ingineriei sistemelor. Continutul fisei disciplinei respecta recomandarile Societatii Romane de
Automatica si Informatica Tehnica - SRAIT.

10. Evaluare

Tip de activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala
10.4 Curs - Corectitudinea matematica a | Evaluare prin examen scrissi | 50%
relatiilor de calcul. oral:
- Gradul de acoperire a - etapa 1- rezolvare unui
problematicii cerute de chestionar format din patru
subiecte probleme pe platforma de
eLearning.
- Claritatea, coerenta si - etapa 2 - test de cunostinte 30%
concizia expunerii. de domeniu; prezentarea
- Utilizarea corecta a orala a rezolvarii unei
termenilor si notiunilor probleme de sinteza din
specifice domeniului tematica disciplinei.
10.5 Laborator - Utilizarea corecta si fluentd a | Evaluare pe parcurs. 10%
termenilor specifici
- Interpretarea rezultatelor
- Aplicarea metodelor Referate de laborator. 10%
specifice de rezolvare pentru
metoda data;
- Capacitatea de exemplificare

10.6 Standard minim de performanta

e Competentele privind organizarea si implementarea unui experiment de identificare a sistemelor - de
complexitate medie - precum si de interpretarea/validarea rezultatelor experimenului.

e Participarea la examen este conditionata de efectuarea integrala a activitatilor de laborator.

e Intocmirea referatelor de laborator.

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobata
in sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2025
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Prof. dr. ing. Sorin Aurel MORARU,

Director de departament

Sef de lucrari dr. ing. Adrian DANILA,,

Titular de curs

a
Dy

Sef de lucrari dr. ing. Adrian DANILA,

Titular de seminar/ laborator

a
Dl

Nota:

DDomeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu

Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2)Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3)Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplina fundamentald)/ DD (disciplind din
domeniu)/ DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplina complementara) -
(disciplina de aprofundare)/ DSI (disciplinad de sintezd)/ DCA (disciplind de cunoastere avansatd) - pentru nivelul

de masterat;

Y Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplina

optionald)/ DFac (disciplina facultativa);

5)Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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4 FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Invatdmant superior | Universitatea , Transilvania” din Brasov
1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei
1.4 Domeniul de studii de Licental) Mecatronica si Robotica
1.5 Ciclul de studii? Licenta
1.6 Programul de studii/ Calificarea Robotica / Inginer
2. Date despre disciplina
2.1 Denumirea disciplinei | Automate si microprogramare
2.2 Titularul activitatilor de curs Dr. ing. Madalin Petru Sbanca
2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Dr. ing. Madalin Petru Sbanca
proiect
2.4 Anul de studiu | 4 | 2.5 Semestrul | 8 | 2.6 Tipul de E | 2.7 Regimul | Continut?) DS
evaluare disciplinei Obligativitate® DI
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptdmana 3 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/1/0
proiect
3.4 Total ore din planul de 30 din care: 3.5 curs 20 3.6 seminar/ laborator/ 0/10/0
invatamant proiect
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 11
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 11
Pregadtire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 11
Tutoriat 10
Examinari 2
Alte activitati....oererennensrnnessseseeens
3.7 Total ore de activitate a 45
studentului
3.8 Total ore pe semestru 125
3.9 Numarul de credite®) 5
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum Parcurgerea cursurilor: Proiectarea robotilor.
4.2 de competente CP.2: Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de

specialitate pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica
si Robotic3;

CP.4: Realizarea de aplicatii de automatizare locala in mecatronica si robotica
utilizand componente si ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse
CAD;

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului videoproiector

sistem video de achizitie a informatiei vizuale
calculator personal (PC)

note de curs

bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a
seminarului/ laboratorului/
proiectului

videoproiector

retea de calculatoare

sisteme video de achizitie informatie vizuala;
programe specializate

indrumar de laborator

bibliografia recomandata.

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de Invatamant)
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Competente e CP.5 Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor si componentelor sistemelor

profesionale robotice

o CP.6 Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronica ale
sistemelor robotice

Competente e CT1:Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacti a obiectivelor de
transversale si realizat, a resurselor disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru,
rezultate ale timpului de lucru si termenelor de realizare aferente;
invatarii o RI.1.1. Absolventul gestioneazi si planificd diversele resurse, cum ar fi resursele

umane, bugetul, termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit
proiect si monitorizeaza progresele Inregistrate in cadrul proiectului pentru a
realiza un obiectiv specific intr-o anumita perioada de timp si cu un buget
prestabilit.

o R..1.2. Absolventul colaboreazi cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere
comuna si pentru a discuta proiectarea, dezvoltarea si imbunatatirea produselor
sau a solutiilor pentru o problema specifica.

o R 1.3. Absolventul exploreaza posibilititile si cerintele pentru intocmirea de
rapoarte catre administratori, superiori sau clienti.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul ° Disciplina isi propune sa ii familiarizeze pe studenti cu conceptele de programare
general al automate programabile, roboti industriali si roboti colaborativi.

disciplinei

7.2 Obiectivele | Deprinderi privind controlul operatiunilor de navigare si manipulare intreprinse de
specifice roboti ficsi si mobili.

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de ore Observatii
1. Automate programabile, roboti industriali, istoric, | Prelegere pe bazda de | 2 ore
clasificare si aplicatii utilizand roboti industriali ficsi sau slide 2 ore
mobili. explicatie 2 ore
2. Roboti. Functii si structura problematizare 2 ore
3. Programarea Automatelor si a robotilor. demonstratie 2 ore
4, Metode de programare. conversatie 2 ore
5. Limbaje si tehnici de programare a robotilor studii de caz

industriali evaluare pe parcurs 2 ore
6. Introducere in RobotStudio. Configurare roboti, 2 ore
tinte si traiectorii. 2 ore
7. Programarea robotior. Detectarea coliziunilor, 2 ore
crearea de evenimente, simularea semnalelor 10

8. Controlerul robotului. Prezentare componente si

mod de functionare.

9. Programarea aplicatiilor de robotica.

10. Manipularea manuala, simularea programelor

robot, testare online, simulare senzori.

Bibliografie

1. Lacrimioara, Stoicu Tivadar. "Programarea robotilor industriali si a masinilor unelte cu comanda numerica.”

Universiatea Politehnica Timisoara (1996).

2. Barabas, Tibor, and Tiberiu Vesselényi. Robotica: conducerea si programarea robotilor industriali: probleme si

metode de baza. Editura Universitatii din Oradea, 2004.

3. Bizdoaca, N. G. "Limbaje de programare a robotilor industriali.” Sitech, Craiova (1999).

4. Rohmer, Eric, Surya PN Singh, and Marc Freese. "V-REP: A versatile and scalable robot simulation framework."

2013 IEEE/RS] International Conference on Intelligent Robots and Systems. IEEE, 2013.

5. Madalin-Petru, Sbanca. ,Cercetari privind infasurarea robotizata a fibrelor de carbon in matritele suport ale

structurilor compozite”, Universitatea Transilvania din Brasov, 2020.

Aurel, Fratuy, ,Roboti Industriali”, Universitatea Transilvania din Brasov, 2009.

6. S.Harris si D. Harris, Digital Design and Computer Architecture: RISC-V Edition, 2nd ed. Cambridge, MA, USA:
Morgan Kaufmann, 2021. ISBN 978-0128200643.

8.2 Laborator Metode de predare- Numar de ore Observatii
invatare
1 Roboti industriali — configurare conversatie 2 ore
2
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2 Programarea robotilor - Robot Studio demonstratie 2 ore
3. Limbaje de programare - RAPID, creare traiectorii experiment 2 ore
4. Manipularea si implementarea codului sursa robot individual 2 ore
5. Aplicatie pick and place 2 ore

Bibliografie

1. Lacrimioara, Stoicu Tivadar. "Programarea robotilor industriali si a masinilor unelte cu comanda numerica.”
Universiatea Politehnica Timisoara (1996).
2. Barabas, Tibor, and Tiberiu Vesselényi. Robotica: conducerea si programarea robotilor industriali: probleme si
metode de baza. Editura Universitatii din Oradea, 2004.

3. Bizdoaca, N. G. "Limbaje de programare a robotilor industriali.” Sitech, Craiova (1999).
4. Rohmer, Eric, Surya PN Singh, and Marc Freese. "V-REP: A versatile and scalable robot simulation framework."
2013 IEEE/RS] International Conference on Intelligent Robots and Systems. IEEE, 2013.
5. Madalin-Petru, Sbanca. ,Cercetari privind infasurarea robotizata a fibrelor de carbon In matritele suport ale
structurilor compozite”, Universitatea Transilvania din Brasov, 2020.

Aurel, Fratuy, ,Roboti Industriali”, Universitatea Transilvania din Brasov, 2009.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
rofesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina, prin problematica tratata, apartine domeniului programarii automatelor programabile si a robotilor
industriali.
10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota
finala

10.4 Curs Claritatea, coerenta si concizia Evaluare prin examen scris: 50%

expunerii - 30 intrebari pe subiecte specifice din

Gradul de acoperire a problematicii | materialul de curs

cerute de subiecte

Corectitudinea matematici a Pentru fiecare subiect se specifica baremul

relatiilor de calcul de notare care se comunica studentilor

Utilizarea corecti a algoritmilor odatd cu subiectele.

specifici problematicii cursului

Utilizarea corecta a termenilor si Evaluare pe parcurs

notiunilor specifice cursului Se constatd pe parcursul semestrului.

Capacitatea de exemplificare

Prezenta la curs
10.5 Aplicarea metodelor specifice de Evaluare pe parcurs. 50%
Laborator rezolvare pentru problema data Evaluare prin proba practica - pe

Utilizarea corecta a algoritmilor calculator; biletele contin 1 subiect;

proprii tematicii abordate ponderea in nota finald 50%.

Utilizarea corecta si fluenta a

termenilor specifici

Corectitudinea calculului analitic si

numeric

Capacitatea de exemplificare

Interpretarea rezultatelor
° Participarea la examen este conditionata de: efectuarea integrala a lucrarilor de laborator si promovarea
colocviului de laborator.
10.6 Standard minim de performanta
° Selectia si utilizarea independenta a metodelor si algoritmilor Invatati pentru situatii tip cunoscute precum
si finalizarea de calcule (analitice si numerice) cu marimi fizice.

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobata
in sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2025.

Decan

Prof. Univ. Dr. Ing. Titus BALAN

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6

Director de departament

Prof. Univ. Dr. Ing. Sorin Aurel MORARU
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Titular de curs Titular de seminar/ laborator/ proiect
Dr. Ing. ;Madalin Petru Sbanca Dr. Ing. Madalin, Petru Sbanca
Nota:
1 Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);
2) Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licenta/ Masterat/ Doctorat;
3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplina din

domeniu)/ DS (disciplina de specialitate)/ DC (disciplind complementara) - pentru nivelul de licenta; DAP (disciplina
de aprofundare)/ DSI (disciplina de sinteza)/ DCA (disciplina de cunoastere avansata) - pentru nivelul de masterat;

4 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplina obligatorie)/ DO (disciplina
optionala)/ DFac (disciplina facultativa);

5) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Invatamant superior Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de Licenta Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea Robotica / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei Elaborarea proiectului de diploma

2.2 Titularul activitatilor de curs Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU

2.3 Titularul activititilor de seminar/ | Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU

laborator/proiect

2.4 Anul de studiu | 4 | 2.5 Semestrul | 8 | 2.6 Tipul de E | 2.7 Regimul Continut DS
evaluare disciplinei Obligativitate | DOB

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

3.1 Numar de ore pe saptamana 6 din care: 3.2 curs | 0 3.3 seminar/laborator/ 0/0/6
proiect

3.4 Total ore din planul de invatamant | 0 din care: 3.5 curs | 0 3.6 Proiect 60

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 50

Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 30

Pregdtire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 30

Tutoriat 10

Examinari -

Alte activitati ....c.ocoovvniiiiininnns

3.7 Total ore de activitate a 120

studentului

3.8 Total ore pe semestru 100

3.9 Numarul de credite 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum ® Parcurgerea cursurilor conform tematicii generale si de specialitate tratate in
proiectul de diploma

4.2 de competente ® Proiectarea, implementarea, testarea, utilizarea si mentenanta platformelor
robotice de uz general si dedicat, dar si a retelelor de calculatoare utilizate In aplicatii
specifice

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a ® Nu este cazul

cursului

5.2 de desfasurare a ® standuri experimentale
seminarului/laboratorului/ | ® programe specializate
proiectului ® tematicd de practica

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de Invatamant)

CP.2: Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica:
R.I. C1.1: sd aplice cunostintele fundamentale din domeniul Mecatronici si Robotici pentru rezolvarea
problemelor tehnice.
CP.6 Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronica ale sistemelor robotice

Competente
profesionale
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Competente
transversale

CT2: Executarea responsabild a unor sarcini de lucru in echipa pluridisciplinara cu asumarea de roluri pe
diferite paliere ierarhice;
R.I. CT2.1: sa poata coordona echipe multidisciplinare si sa isi asume diferite roluri.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al
disciplinei

® Activitatea de elaborarea proiectului de diploma are ca obiective aplicarea
cunostintelor teoretice si practice dobandite prin procesul didactic in dezvoltarea
unui produs hardware/software sau a unui studiu de complexitate medie/ridicata si
pregitirea studentilor pentru cercetare stiintifica. In cadrul acestei activitati se
urmadresc: integrarea cunostintelor acumulate in cadrul disciplinelor din planul de
invatamant, In stransa relatie cu tematica propusa; sistematizarea informatiilor
teoretice si practice necesare intocmirii proiectului de diploma; aprofundarea
tehnicilor de cercetare necesare tematicii proiectului de diploma.

7.2 Obiectivele specifice

Aplicarea notiunilor generale in elaborarea proiectului de diploma.
Realizarea unei analize critice a nivelului stiintific in domeniul abordat.
Intelegerea si utilizarea corectd a conceptelor vehiculate.

Realizarea de studii de caz.

Proiectarea unor aplicatii ingineresti in domeniul mecatronicii si al roboticii.
Cunoasterea modurilor de functionare a aparaturii utilizate pentru
implementarea proiectului de diploma.

® (apacitatea de explicare a procedurilor utilizate, interpretarea corespunzatoare a
rezultatelor obtinute.

® Analiza si sinteza sistemelor robotice utilizandu-se produse specifice.

® Prelucrarea datelor experimentale obtinute si interpretarea acestora.

® Dezvoltarea aptitudinilor relationale necesare lucrului in echipa si conlucrarii
eficiente cu specialisti apartinand unor domenii conexe.

e Intocmirea de referate, rapoarte si documentatii tehnice.

8. Continuturi

8.5 Practica Metode de predare- Numadr | Observatii
invatare de ore
1. Norme de tehnica securitatii muncii. explicatie 2

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6




2. Desfasurarea activitatii de practica. Tematica activitatii de
practica este in concordanta cu tema stabilita pentru proiectul
de diploma si, In functie de specificul temei, urmareste:

2.1. Studiul sistemelor digitale de calcul si a mediilor de
programare, inclusiv structura hardware si software a
pachetelor de dezvoltare.

2.2. Proiectarea si administrarea aplicatiilor software, inclusiv
aplicatii web si baze de date, legate de domeniu de robotica.
2.3. Utilizarea unor pachete de programe dedicate, specifice
domeniului de robotica si mecatronica, folosite in unitatile in
care se desfasoara activitatea de practica.

2.4. Proiectarea de elemente de natura mecanica ce intra in
structura robotilor industriali utilizati la sarcini pe liniile de
fabricatie

2.5. Utilizarea unor platforme robotice (traductoare, elemente
de actionare, etc.), analiza particularitatilor de implementare si
a aspectelor privind implementarea numerica.

arobotilor industriali, respectiv a liniilor flexibile de fabricatie.
2.7. Programarea robotilor industriali utilizandu-se
modalitatea online sau offline, cat si tehnologiile specifice,
companiei unde se desfasoara stagiul de practica, de elaborare
a codului

2.8. Realizarea de aplicatii software si/sau hardware pentru
probleme de robotica specifice unitatii in care se desfasoara
activitatea de practica, inclusiv proiectarea interfetelor cu
utilizatorul.

2.9. Realizarea unor studii de caz pe problematica specifica
unitatii in care se desfasoara activitatea de practica, inclusiv
intocmirea caietului de sarcini.

2.10. Interpretarea rezultatelor experimentale si formularea
concluziilor in urma testarii echipamentelor robotice sau
mecatronice

2.6. Studiul si utilizarea sistemelor si algoritmilor de conducere

conversatie
problematizare
demonstratie

studii de caz
experiment individual
experiment in grupuri
mici

lecturd independenta
munca individuala sau in
grup

consultatii individuale
sau de grup

redactare

prezentare, evaluare

3. Intocmirea documentatiei si a raportului de practica.

50

10

Bibliografie:

Bibliografia recomandata de cadrul didactic indrumator, in functie de specificul temei proiectului de diploma.
Materiale bibliografice diverse puse la dispozitie de catre companiile partenere, la sediul propriu (coduri surs3,
documentatii tehnice interne, documentatii tehnice ale pachetelor software, publicatii din biblioteca proprie).

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale

asociatilor profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

sectorul roboticii industriale.

Disciplina asigura viitorilor ingineri cunostintele aplicativ-practice necesare utilizarii si intretinerii echipamentelor
de robotica si mecatronica, respectiv dezvoltarii de aplicatii specifice pentru controlul unor procese, punandu-se
astfel bazele formarii ca specialisti in domeniul roboticii si rdspunzand, in acest mod, cerintelor angajatorilor din

10. Evaluare

Tip de activitate 10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.6 Practica

Interpretarea rezultatelor

Prezenta

gradului de dezvoltare a lucrarii

de diploma.

Utilizarea corecta si fluenta a Evaluare prin colocviu de practica 75%
termenilor specifici - sustinerea temei de practica

Cunoasterea si utilizarea corecta a abordate in timpul stagiului.

metodelor si echipamentelor proprii

tematicii abordate

Capacitatea de exemplificare Evaluare pe parcurs pe baza 25%

10.7 Standard minim de performanta
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® Participarea la colocviul de practica este conditionata de efectuarea integrala a stagiului de practica (confirmata
prin atestatul eliberat de unitatea unde s-a efectuat activitatea, in care se mentioneaza calificativul acordat de tutore)
si de Intocmirea caietului de practica.

e Utilizarea notiunilor fundamentale, a conceptelor si metodelor din domeniul de robotica.

® (Capacitatea de a Intelege partile componente ale unui robot, cat si modalitatiile de comanda ale acestuia.

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26.09.2025 si aprobata in
sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29.09.2025.

Prof. dr. ing. Titus Constantin BALAN, Prof. dr. ing. Sorin-Aurel Morart
Decan Director de departament
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Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU Conf. dr. Ing. Gigel MACESANU
Titular de curs S Titular de seminar/ laborator/ proiect
4
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Invatdmant superior | Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de

licental) Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii?

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea | Robotica/Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

| Sisteme de achizitie, interfete si instrumentatie virtuala

2.2 Titularul activitatilor de curs Ioana Corina Bogdan

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Ioana Corina Bogdan

proiect

2.4 Anul de studiu | 4 | 2.5Semestrul | 7 | 2.6 Tipul de E | 2.7 Regimul | Continut?) DS
evaluare disciplinei

Obligativitate¥ | DI

3. Timpul total estimat (ore

pe semestru al activitatilor didactice)

3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/0
proiect

3.4 Total ore din planul de 56 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/28/

invatamant proiect 0

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 14

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 10

Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 10

Tutoriat 6

Examinari 4

Alte activitati.

3.7 Total ore de activitate a 44

studentului

3.8 Total ore pe semestru 100

3.9 Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

e Parcurgerea cursurilor: Masurari in Electronica si Instrumentatietie electronica.

4.2 de competente

CP.2: Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de
pecialitate

pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si

Robotica:

CP.4:Realizarea de aplicatii de automatizare locald In mecatronica si robotica
itilizand

componente si ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD;

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului e Sala dotata cu echipamente multimedia.

o (Capacitatea salii: 50 locuri

5.2 de desfasurare a

proiectului

e Laborator dotat cu aparate de masura si cu module pentru experimente

seminarului/ laboratorului/ specifice, calculatoare si dotare multimedia

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de Invatamant)
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problemelor tehnice.

ia

Competente profesionale

CP.2: Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica:
R.I. C1.1: sa aplice cunostintele fundamentale din domeniul Mecatronica si Robotica pentru rezolvarea

CP.3: Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a reprezentarilor grafice

documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica:
R.I. C2.1: sa elaboreze planuri de proiectare specifice domeniului Mecatronica si Robotica.

CP.4:Realizarea de aplicatii de automatizare locala in mecatronica si robotica utilizidnd componente si
ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD;
R.I. C3.1: sa realizeze aplicatii de automatizare folosind conceptele de mecatronica si robotica.

CP.5 Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor si componentelor sistemelor robotice R.I. C5.1:
sd proiecteze subsistemele de comanda a sistemelor mecatronice.

realizare aferente;
executie.

diferite
paliere ierarhice;

Competente transversale

CT1: indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacti a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de

R.. CT1.1: sd duci la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si termenele de

CT2: Executarea responsabild a unor sarcini de lucru in echipa pluridisciplinara cu asumarea de roluri pe

R.. CT2.1: sd poati coordona echipe multidisciplinare si sa isi asume diferite roluri.

CT3: Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor
de comunicare si formare profesionala asistata (portaluri Internet, aplicatii software de specialitate, baze de
date, cursuri on-line etc.) atat in limba romana cit si intr-o limba de circulatie internationala.
R.I. CT3.1: si identifice surse de informatii pentru formarea profesionald continua.
R.. CT3.2: s utilizeze o comunicare eficienti.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei

Materialele prezentate in cadrul orelor de curs si laborator ofera
studentului pregatirea de baza in domeniul Instrumentatiei Virtuale
necesara intelegerii modului de functionare, proiectare si de utilizare
sistemelor de instrumentatie in ingineria electronica si telecomunicatii
Materialele prezentate in cadrul orelor de laborator asigura pregatirea
studentului in utilizarea si exploatarea unor sisteme moderne software
(Programare Grafica LabVIEW, VEE-Pro, etc.) si integrarea lor in
instrumentatie

7.2 Obiectivele specifice

Intelegerea functionarii sistemelor de Instrumentatie Virtuala a
componentelor specifice (soft si hard) si a modalitatilor de proiectare a
acestora

Utilizarea unor sisteme moderne de instrumentatie; integrarea lor in
sistemele de testare

Deprinderi privind utilizarea acestor componente Software si Hardware in

sistemele de masurare
Intelegerea noilor tendintelor actuale manifestate in dezvoltarea de
sisteme hibride pentru Testarea Echipamentelor Electronice (TEE)

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de ore Observatii
1. Introducere. Programarea grafica si sistemele Curs interactiv cu

automate. Bazele programarii in LabVIEW, Mediul de | materiale 4 ore

dezvoltare sub LabVIEW. Concepte si programare. didactice prezentate

2. Conceptele de baza ale lui LabVIEW. Instrumentul

virtual. Aplicatia LabVIEW: interfata utilizator si Curs interactiv cu 4 ore

programul. Interfata utilizator: panou frontal. materiale

Programul: o diagrama. LabVIEW : Program modular | didactice prezentate

si

incapsulare.
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Curs interactiv cu
3. Mediul LabVIEW. Programul LabVIEW. Ferestre de | materiale 4 ore
lucru in LabVIEW. Uneltele (sculele) aplicatiei didactice prezentate
LabVIEW. Paletele de Control si Functii. Un exemplu
de programare.

Curs interactiv cu
4. Principalele obiecte in LabVIEW. Structurile de materiale 4 ore
programare. Codarea si cablarea datelor in LabVIEW. didactice prezentate
Structura de calcul pentru "formule".

Curs interactiv cu
5. Obiectele interfetei utilizator: menu-ul "Controls". materiale 4 ore
Obiectele de programare: menu "Functii". Prezentarea | didactice prezentate
datelor: inregistratoare si
grafice.

Curs interactiv cu 4 ore
6. Inregistrarea continua a formei de unda. materiale
Inregistrarea curbelor singulare si multiple. Siruri si didactice prezentate
operatii [/O cu fisiere.

Curs interactiv cu
7. Siruri. Operatii cu fisiere. Realizarea de Controale si | materiale 4 ore
Indicatoare de tip tabel. didactice prezentate

Bibliografie

[1] H. Modran, I.C. Bogdan, D. Ursutiu and C. Samoila, “Introducere in Programare Grafica LabVIEW si Aplicatii in
Electronica, Telecomunicatii si Tehnologii Informationale”, Editura Universitatii Transilvania, Brasov, 2024.

[2] http://www.ni.com/labview

[3] Petru A. Cotfas, Daniel T. Cotfas, Doru Ursutiu, and Cornel Samoila, “NI ELVIS Computer-Based
[4] V. Dolga, Achizitii de date, Interfete si Instrumentatie Virtuala, Editura Politehnica Timisoara, ISBN 978-973-625-

583-0,2008.

[5] C. Fosalau, Introducere in instrumentatie virtuala, Editura CERMI lasi, 2010

8.2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de predare- Numar de ore Observatii
invatare
Introducere LabVIEW Componentele interfata, Discutii, prezentari 6 ore
aplicatii multimedia, softuri si
Miniproiect - cu tema impusa prezentari de proiecte
6 ore
Alte softuri de Instrumentatie Virtuala Introducere
VEE-Pro
Miniproiect - liber ales
6 ore
Siteme de achizitie de date DAQ Controlul sistemelor
de achizitie de date
Miniproiect - exemplificare pe un mode
4 ore
Instrumente Virtuale Controlul instrumentelor reale
Miniproiect individual: Exemple si aplicatii diverse.
6 ore
Pregatire examen LabVIEW
Miniproiecte individuale:Concluzii Discutii si
concluzii generale

Bibliografie

[1] H. Modran, I.C. Bogdan, D. Ursutiu and C. Samoila, “Introducere in Programare Grafica LabVIEW si Aplicatii in
Electronica, Telecomunicatii si Tehnologii Informationale”, Editura Universitatii Transilvania, Brasov, 2024.

[2] Manuale sisteme DAQ

[3] Indrumar de laborator si documentatie Academie LabVIEW

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
rofesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Cursul ofera abilitatile necesare pentru definirea componentelor principale in dezvoltarea soft si hard legat
de implementare unor Instrumente Virtuale si mai ales legat de implementarea lor in Inginerie Electronica
si Telecomunicatii si tehnologia informatie.
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10. Evaluare

Tip de activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala
10.4 Curs Claritatea, coerenta, concizia Examene partiale - scris 30%
expunerii
Gradul de acoperire a Examen final - scris 40%
problematicii cerute de
subiecte

Capacitatea de exemplificare
Prezentarea unor studii de caz
Interpretarea rezultatelor

10.5 Seminar/ laborator/ Participarea activa Baremele de notare sunt 30%
proiect Prezentarea si calitatea communicate studentilor inca
miniproiectelor de la primul curs.
Participarea la discutii Evaluare pe parcurs

Idei de dezvoltarea a tematicii

10.6 Standard minim de performanta

¢ Obiective minime

R.0. C1.1: Sa aplice cunostintele fundamentale din domeniul achizitiilor de date, al senzorilor si al instrumentatiei
virtuale pentru rezolvarea problemelor tehnice si dezvoltarea de aplicatii in LabVIEW.

R.I. C2.1: Si elaboreze planuri si diagrame de achizitie si control, blocuri functionale si interfete grafice in LabVIEW
pentru sisteme de masurare si automatizare.

R.0. C3.1: Si realizeze aplicatii de achizitie de date, control si monitorizare utilizand platforme de achizitie (DAQ),
senzori si instrumentatie virtuala in LabVIEW.

R.0. C5.1: Si proiecteze si s3 implementeze subsisteme de achizitie si control bazate pe LabVIEW, integrand senzori,
actuatori si module de comunicatie.

R.I. CT2.1: Si colaboreze eficient in echipe pentru dezvoltarea de aplicatii LabVIEW si integrarea componentelor
hardware si software Intr-un sistem complet de achizitie.

R.I. CT3.1: Si identifice si sa utilizeze resurse online (biblioteci NI, forumuri tehnice, tutoriale LabVIEW) pentru
perfectionarea competentelor in domeniul achizitiilor si instrumentatiei virtuale.

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobata
in sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2026

Decan Director de departament
Prof. Dr. Ing. BALAN Titus Constantin Prof. dr. ing. Sorin Aurel MORARU
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Titular de curs Titular de laborator
S.L dr. ing. BOGDAN loana Corina S.L dr. ing. BOGDAN loana Corina

Fona Tor

Nota:

DDomeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3)Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplina fundamentald)/ DD (disciplind din
domeniu)/ DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplina complementara) - pentru nivelul de licenta; DAP
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(disciplina de aprofundare)/ DSI (disciplina de sintezd)/ DCA (disciplina de cunoastere avansatd) - pentru nivelul
de masterat;

Y Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplina obligatorie)/ DO (disciplina
optionald)/ DFac (disciplina facultativa);

5)Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de invatdmant superior Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de Licental) Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii? Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea Robotica/Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Sisteme de captare, transmisie si redare a imaginilor

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

2.2 Titularul activitatilor de curs Ioana Corina BOGDAN
2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Ioana Corina BOGDAN
proiect
2.4 Anul de studiu | 4 | 2.5Semestrul | 7 | 2.6 Tipul de E | 2.7 Regimul | Continut?) DS
evaluare disciplinei Obligativitate | DOP
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/2/0
proiect
3.4 Total ore din planul de 56 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/ laborator/ 0/28/
invatamant proiect 0
Distributia fondului de timp Ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 14
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 14
Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 10
Tutoriat 4
Examinari 2
Alte activitati....oeneseesmeennerseennennns 0
3.7 Total ore de activitate a 44
studentului
3.8 Total ore pe semestru 100
3.9 Numarul de credite) 4

4.1 de curriculum e Parcurgerea cursurilor: Electronica analogica si digitala, Procesarea

datelor/semnalelor, Senzori si traductoare, Microcontrolere si microprocesoare,

4.2 de competente CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de

si Robotica

i ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD

specialitate pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica

CP.4 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in robotica utilizind componente

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului e Sala dotata cu echipamente multimedia.
o Capacitatea salii: 50 locuri

5.2 de desfasurare a e Laborator dotat cu aparate de masura si cu module pentru experimente
seminarului/ laboratorului/ specifice, calculatoare si dotare multimedia
proiectului

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de Invatamant)
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CP.2: Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica:
R.. C1.1: si aplice cunostintele fundamentale din domeniul Mecatronica si Robotici pentru rezolvarea
problemelor tehnice.

CP.3: Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a reprezentarilor grafice
ia
documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica:
R.. C2.1: si elaboreze planuri de proiectare specifice domeniului Mecatronici si Robotica.

CP.4:Realizarea de aplicatii de automatizare locala in mecatronica si robotica utilizidnd componente si
ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD;
R.I. C3.1: sa realizeze aplicatii de automatizare folosind conceptele de mecatronica si robotica.

CP.5: Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor de comanda electronica ale sistemelor
necatronice;
R.I. C5.1: sa proiecteze subsistemele de comanda a sistemelor mecatronice.

Competente profesionale

CT1: Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacti a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de
realizare aferente;
R.. CT1.1: si duci la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si termenele de
executie.
CT2: Executarea responsabild a unor sarcini de lucru in echipa pluridisciplinara cu asumarea de roluri pe
diferite
paliere ierarhice;
R.1. CT2.1: sd poati coordona echipe multidisciplinare si sa isi asume diferite roluri.

CT3: Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor
de comunicare si formare profesionala asistata (portaluri Internet, aplicatii software de specialitate, baze de
date, cursuri on-line etc.) atat in limba romana cit si intr-o limba de circulatie internationala.

R.I. CT3.1: si identifice surse de informatii pentru formarea profesionald continua.

R.. CT3.2: s utilizeze o comunicare eficients.

Competente transversale

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei | ¢ Materialele prezentate in cadrul orelor de curs si laborator ofera
studentului pregatirea de baza in domeniul Instrumentatiei Virtuale
necesara intelegerii modului de functionare, proiectare si de utilizare
sistemelor de instrumentatie in ingineria electronica si telecomunicatii

e Materialele prezentate in cadrul orelor de laborator asigura pregatirea
studentului In utilizarea si exploatarea unor sisteme moderne software
(Programare Grafica LabVIEW, VEE-Pro, etc.) si integrarea lor in
instrumentatie

7.2 Obiectivele specifice e Intelegerea functiondrii sistemelor de Instrumentatie Virtuala a
componentelor specifice (soft si hard) si a modalitatilor de proiectare a
acestora

e Utilizarea unor sisteme moderne de instrumentatie; integrarea lor in
sistemele de testare

e Deprinderi privind utilizarea acestor componente Software si Hardware in
sistemele de masurare

e Intelegerea noilor tendintelor actuale manifestate in dezvoltarea de
sisteme hibride pentru Testarea Echipamentelor Electronice (TEE)

8. Continuturi
| 8.1 Curs | Metode de predare | Observatii |
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1. Principii ale radiocomunicatiilor.

Legaturi de radiocomunicatii. Benzi de radiofrecventa, Servicii | Curs interactiv cu materiale 2 ore
de radiocomunicatii. Parametri caracteristici ai unui sistem de | didactice prezentate
radicomunicatii.

2. Sistem unidirectional de radiocmunicatii. 2 ore

Structura generala si procese fundamantale. Principii ale | Curs interactiv cu materiale
trasmisie informatiei de imagine si de sunet. Colorimetria in | didactice prezentate
transmisia informatiei video. Sistem video color, structura si

particularitati.
3. Circuite electronice specifice transmisie radio a Curs interactiv cu materiale 2 ore
informatiei audio - video. didactice prezentate

Filtre, amplificatoare selective. Amplificatoare video.
Oscilatoare de RF. Modulatoare si demodulatoare analogice si
digitale. Curs interactiv cu materiale 2 ore
4. Dispozitive de captare si de redare a informatiei audio. didactice prezentate
Sunetul, parametrii si particularitati. Microfoane, tipuri
caracteristici. Difuzoare, casti tipuri, parametri si caracteristici.
Captarea si redarea sterofonica. 2 ore
5. Dispozitive de captare si de redare a informatiei video. Curs interactiv cu materiale
Camera video, structura si caracteristici. Senzorul de imagine | didactice prezentate
cu transfer de sarcina. Senzorul 3 CCD. Ecrane cu cristale
lichide, ecrane cu LED, ecrane OLED, AMOLED si variante.
Principii si caracteristici functionale. Principii ale explorarii in

captarea si redarea imaginilor. Curs interactiv cu materiale 2 ore
6. Semnale video pentru procesarea color a imaginii. didactice prezentate

Surse de lumina si parametri acestora. Semnale video utilizate

in sistemul color PAL, parametri semnalului video complex | Curs interactiv cu materiale 2 ore

color. didactice prezentate

7. Procesarea informatiei audio in vederea transmisiei.
Domeniul de frecventa, procesarea analogica, procesarea

digitala, principiul MUSICAM, compresia informatiei audio in Curs interactiv cu materiale 2 ore
standardul MPEG. didactice prezentate

8. Procesarea informatiei video in vederea transmisiei.
Particularitati ale procesarii numerice a semnalelor video, Curs interactiv cu materiale 2 ore
familii de standarde si conversia dintre acestea. didactice prezentate

9. Codarea semnalelor video. Structura sistemelor de codare. Curs interactiv cu materiale 2 ore
Codarea MIC, MDIC. Sistem de codare cu predictie. didactice prezentate

10. Standardul MPEG pentru codarea video.
Principiile codarii MPEG pentru reducerea debitului de Curs interactiv cu materiale 2 ore
informative. didactice prezentate

11. Codarea semnalelor audio.
Principii ale codarii semnalelor audio si ale compresie
informatiei. Procedee de compresie a semnalului video in Curs interactiv cu materiale 2 ore
MPEG pentru trasnmisia radio a informatiilor. didactice prezentate
12. Formarea imaginilor 3D.
Principiile vederii in profunzime. Captarea si redarea

iamginilor pentru realizarea imagisticii 3D. Dispozitive de Curs interactiv cu materiale 2 ore
redare 3D. Sistem video 3D. didactice prezentate

13. Fluxul digital de date audio - video folosit in standardul
MPEG. Curs interactiv cu materiale 2 ore
Fluxuri elementare audio si video. Pachete de fluxuri de date . didactice prezentate

corectia erorilor.
14. Transmisia digitala a fluxului de date MPEG.
Principii ale modulatie de transmise a informatiei digitale.

Bibliografie

[1] George Nicolae, Dan lozneanu, Televiziune. Analog si Digital. Editura Universitatii” Transilvania”, Brasov.
2009. ISBN 978-973-598-636-0, 227 pagini.

[2] Ichiro Fujieda, Introduction to Image Acquisition and Display Technologies - Photon Manipulation, Image
Sensors and Display, https://api.pageplace.de/preview/DT0400.9781000900996_A46530633 /preview-
9781000900996_A46530633.pdf), 2024

[3] https://vemu.org/uploads/lecture notes/09 01 2024 905048223.pdf, 2025.

[4] Digital Image Processing - Lecture Notes,

https://mrcet.com/downloads/digital notes/ECE/IV%20Year/DIGITAL%20IMAGE%20PROCESSING.pdf,
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https://vemu.org/uploads/lecture_notes/09_01_2024_905048223.pdf
https://mrcet.com/downloads/digital_notes/ECE/IV%20Year/DIGITAL%20IMAGE%20PROCESSING.pdf

2020.
[5] SISTEME-DE-SUPRAVEGHERE-VIDEO-PENTRU-UTILIZARE-IN-APLICATII-DE-SECURITATE.pdf, 2025.

8.2 Laborator Metode de predare-invatare Observatii

1. Reguli de protectia muncii generale si specifice.

Prezentarea tematicii sedintelor practice si a cerintelor privind Discutii, prezentari 2 ore
pregitirea pentru laborator. intocmirea referatelor de laborator. multimedia, softuri si
Modalitati de verificare si de cotare. prezentari de proiecte

2. Semnale electrice generale, audio si video. Explicarea principiilor de 2 ore
Determinarea parametrior de forma, amplitudine si de timp. functionare dupa sheme bloc

si scheme electrice.

3. Studiul general al sistemelor de emisie si de receptie pentru Descoperirea rolului unor 4 ore
radiocomunicatii. circuite si componenete
Identificarea structurii functionale pe blocuri folosind scheme si electronice.
module de laborator.

4. Spectrul de radiofrecventa al transmisiilor de radio si de Identificare circuitelor 2 ore
televiziune. functionale folosind module
Determinarea parametrilor de frecventa, putere si codare a demonstrative si functionale.
informatiei.

Efectuarea de masuratori si 4 ore
observatii asupra proceselor

5. Semnalul video complex de imagine. din echipamentele TV -

Determinarea parametrilor de structura pe linii si cadre de platforme de laborator.
transmisie. Structuri de semnale video si de imagini video.
Abordarea unor probleme 2 ore

6. Tunere radio. sprecifice televiziunii pe baza
Constructia si functionarea acestor folosind scheme si module materialelor puse la dispozitia
functionale de laborator. studentilor

2 ore

7. Amplificarea de radiofrecventa si amplificarea a semnalelor video
si audio in sitemele de receptie radio.

2 ore

8. Determinarea raspunsului in freceventa in sistemul de
transmisie a semnalelor video, folosind semnale de test.

2 ore

9. Determinarea raportului semnal / zgomot in sistemul de
transmisie a semnalelor video, folosind semnale de test.

2 ore

10. 10.Explorarea senzorului de imagine si a ecranelor pentru
captarea si redarea imaginilor.

11. Stereoscopia si formarea imaginilor 3D. 2 ore

12. Colocviu de laborator. Verificare orala si practica 2 ore
Verificare teoretica si practica din tematica parcursa. dupa referatele de laborator

in prezenta studentilor
grupei.

Bibliografie

[1]. H. Modran, I.C. Bogdan, D. Ursutiu and C. Samoila, “Introducere in Programare Grafica LabVIEW si Aplicatii
in Electronica, Telecomunicatii si Tehnologii Informationale”, Editura Universitatii Transilvania, Brasov,

2024.

[2]. Ioana Cristina PLAJER, Cristian-George FIERARU, Alexandra BAICOIANU ,PROCESAREA IMAGINILOR

DIGITALE, Editura Universitatii Transilvania din Brasov, ISBN 978-606-19-1720-4 (ebook), 2024.

[3]- Rafael C, Gonzalez, Richard E Woods Digital Image Processing FOURTH EDITION,
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9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
rofesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Cursul ofera abilitatile necesare pentru definirea componentelor principale in dezvoltarea soft si hard legat
de implementare unor Instrumente Virtuale si mai ales legat de implementarea lor in Inginerie Electronica
si Telecomunicatii si tehnologia informatie.

10. Evaluare

Tip de activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala
10.4 Curs Claritatea, coerenta, concizia Examene partiale - scris 30%
expunerii
Gradul de acoperire a Evaluare pe parcurs 10%
problematicii cerute de
subiecte Examen final - scris 30%

Capacitatea de exemplificare
Prezentarea unor studii de caz
Interpretarea rezultatelor

10.5 Seminar/ laborator/ Participarea activa Baremele de notare sunt 30%
proiect Prezentarea si calitatea communicate studentilor inca
miniproiectelor de la primul curs.

Participarea la discutii
Idei de dezvoltarea a tematicii

10.6 Standard minim de performanta

¢ Obiective minime

R.. C1.1: Si explice principiile fundamentale ale captirii si formarii imaginilor (camere, senzori, conversie analog-
digitald). Sa utilizeze concepte de baza din procesarea semnalelor si imaginilor pentru analiza si prelucrarea
imaginilor in MATLAB si Python.

R.. C1.2: S utilizeze MATLAB/Simulink sau Python pentru modelarea fluxului de semnal intr-un sistem de captare si
redare.

R.. C1.3: Si dezvolte o aplicatie simpli de achizitie si procesare a imaginilor (ex. detectia obiectelor, filtrare,
segmentare) folosind resurse software MATLAB sau Python (OpenCV). Sa interconecteze sistemul de captare cu un
sistem de control/decizie local (de exemplu, identificarea unei piese si trimiterea unei comenzi catre un actuator).
R.. CT1.1: Si identifice si s utilizeze resurse software si baze de date de imagini pentru instruire si testare.

Sad redacteze documentatia tehnicd a proiectelor folosind terminologia de specialitate in limba romana si engleza.
R.. CT1.2: S3 comunice eficient rezultatele experimentale si solutiile propuse in cadrul echipei sau in prezentiri
tehnice.

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobata
in sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2025

Decan Director de departament
Prof. Dr. Ing. BALAN Titus Constantin Prof. dr. ing. Sorin Aurel MORARU
o~
o T — / L(_“/‘!_L/L—/
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Titular de curs Titular de laborator
S.L dr. ing. BOGDAN loana Corina S.L dr. ing. BOGDAN loana Corina
Nota:

DDomeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;
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3)Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplina fundamentald)/ DD (disciplind din
domeniu)/ DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplina complementard) - pentru nivelul de licentd; DAP
(disciplina de aprofundare)/ DSI (disciplina de sintezd)/ DCA (disciplind de cunoastere avansata) - pentru nivelul
de masterat;

Y Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplina
optionald)/ DFac (disciplina facultativa);

5)Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Invatamant superior| Universitatea , Transilvania” din Brasov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de Licentd)) | Mecatronica Robotica

1.5 Ciclul de studii? Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Robotica/Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea
disciplinei

Analiza cu elemente finite in robotica (AEFR)

2.2 Titularul activitatilor de curs

Prof.dr.ing. BUTNARIU Silviu

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/

Dr.ing. BUTILA Eugen

proiect
2.4 Anul de 4 |25 8 | 2.6 Tipulde E | 2.7 Regimul | Continut?) DS
studiu Semestrul evaluare disciplinei Obligativitate® | DO

3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice

3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs | 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/1/1
proiect

3.4 Total ore din planul de 40 din care: 3.5 curs | 20 3.6 seminar/ laborator/ 0/10/10

invatamant proiect

Distributia fondului de timp Ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 30

Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 20

Pregdtire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 30

Tutoriat 3

Examinari 2

Alte activitati...eoeeoreseeseeseeseenens

3.7 Total ore studiu individual 85

3.8 Total ore pe semestru 125

3.9 Numarul de credite>) 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1de o Disciplinele matematice si discipline ingineresti (organe de masini, rezistenta materialelor,
curriculum mecanicd, mecanisme), studiate Tn anii [ - I1I

4.2 de Cunoastere si intelegere:

competente e cunoasterea si utilizarea adecvata a notiunilor si terminologiei specifice disciplinei, cu

referire la sistemele mecanice si procesele din domeniul de studiu ingineria
autovehiculelor.
e Intelegerea rationamentelor utilizate si a modului de investigare;
e Intelegerea criteriilor de alegere si de utilizare a metodelor de investigare.
Explicare si interpretare:
e explicarea notiunilor utilizate in analiza cu elemente finite si interpretarea rezultatelor
analizei unor stdri de tensiuni si de deformatii generate In diferite situatii de solicitare;
Instrumental - aplicative
e alegerea notiunilor si selectarea metodelor de investigare corecte, recunoasterea metodei
optime necesare pentru rezolvarea problemei supusa studiului;
e Utilizarea corecta a procedeelor de calcul specifice teoriei elementului finit, a unei
discretizari corecte, interpretarea corecta a rezultatelor, utilizarea corecta a programului
de calcul automat aferent .
Atitudinale
¢ manifestarea unor atitudini pozitive si responsabile fatd de domeniul stiintific, bazate pe
cunoasterea fenomenelor si a conexiunilor cu practica inginereasca;
e cultivarea unui mediu stiintific centrat pe valori si relatii democratice;
e valorificarea optima si creativa a propriului potential in activitatile stiintifice;
e angajarea in relatia de parteneriat cu alte persoane: colegi, cadre didactice, etc.
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e participare la propria dezvoltare stiintifica.

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului e sala de curs, proiector

5.2 de desfagurare a seminarului/ | e sald de calculatoare, software dedicat (CATIA), organe de magini.

laboratorului/ proiectului

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)

Competente profesionale

CP.2. Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru
rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului.Mecatronica si Robotica
o RI.C1.1: s3 aplice cunostintele fundamentale din domeniul Mecatronici si Robotici
pentru rezolvarea problemelor tehnice
CP.3. Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a
reprezentarilor grafice si a documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica.
o R.I.C2.1: sd elaboreze planuri de proiectare specifice domeniului Mecatronici si
Robotica.
CP.4. Realizarea de aplicatii de automatizare locald in Mecatronica si Robotica utilizand
componente si ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD.
o R.I.C3.1: sd realizeze aplicatii de automatizare folosind conceptele de mecatronici si
robotica.
CP.5: Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor si componentelor sistemelor
mecatronice;
o R C4.1: sd administreze sistemele mecatronice.

Competente transversale

CT1. Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacti a obiectivelor de realizat, a
resurselor disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si
termenelor de realizare aferente.

o RJI.CT1.1: sd duci la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si

termenele de executie.
CT2. Executarea responsabila a unor sarcini de lucru in echipa pluridisciplinara cu asumarea de
roluri pe diferite paliere ierarhice.

o RI.CT2.1: sd poati coordona echipe multidisciplinare si si isi asume diferite roluri.
CT3. Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a
resurselor de comunicare si formare profesionald asistata (portaluri Internet, aplicatii software
de specialitate, baze de date, cursuri on-line, etc.) atat in limba romana cat si intr-o limba de
circulatie internationala.

o R.I.CT3.1: si identifice surse de informatii pentru formarea profesionald continua.

o R.I.CT3.2: si utilizeze 0 comunicare eficient.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al | Studiul disciplinei Metoda Elementului Finit are ca obiectiv general insusirea

disciplinei

cunostintelor si dobandirea competentelor necesare evolutiei profesionale in mediul
codurilor industriale si, In particular, de a forma abilitatile necesare activitatilor de
conceptie si fabricatie asistata de calculator a reperelor cu specific ingineresc

7.2 Obiectivele specifice | In cadrul acestui curs sunt prezentate mai intai aspectele fundamentale ale metodei

elementului finit, apoi studentul se familiarizeaza cu utilizarea instrumentelor de
baza pentru modelarea si analiza cu element finit, aplicate in situatia reald a unor
probleme ingineresti. Scopul formativ al cursului vizeaza urmatoarele obiective:

e (Cunoasterea si utilizarea adecvatd a notiunilor cu care opereaza disciplina:
element finit, model cu elemente finite, matrice de rigiditate elementar3,
matrice de rigiditate globala, conditii de frontiera, procesare, postprocesare,
etc,;

e Intelegerea principiilor de modelare a structurilor de rezistenta si
elementelor acestora precum si dezvoltarea abilitdtilor de aplicare corecta a
acestor cunostinte;

e Efectuarea de analize pertinente privind nivelul de schematizare acceptat la
elaborarea unui model cu elemente finite In probleme de mecanica
structurilor;

e Interpretarea corecta a rezultatelor si formularea de concluzii pe baza
rezultatelor obtinute In urma analizei pe modele cu elemente finite;

8. Continuturi

F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6




de rezolvare. Interpretarea rezultatelor analizei cu element
finit.

8.1 Curs Metode de predare | Numar | Observatii
de ore
1. Metoda elementelor finite: Principiul metodei elementelor Curs interactiv, 6
finite, etapele de rezolvare a unei probleme cu ajutorul expunerea cu
metodei elementelor finite, functii de forma, consideratii mijloace
generale asupra alegerii elementelor elementare, multimedia,
discretizarea domeniului de analiza in cazul structurilor conversatia
continue, obtinerea modelului numeric cu elemente finite. euristica,
2. Probleme unidimensionale explicatia, 2
3. Probleme multidimensionale demonstratia. 2
4. Metode de calcul ale structurilor ingineresti. Utilizarea 2
metodei elementului finit in inginerie. Posibilitati si limite.
Modelul fizic in inginerie.
5. Notiuni de Teoria elasticitatii: Stari de tensiuni; CAmpuri de 2
deplasari si stari de deformatii;
6. Legi de comportare/Criterii de limite de elasticitate: 2
Criteriul Tresca; Criteriul Von Mises.
7. Fundamentele mecanice ale metodei elementelor finite. 4
Ecuatii de echilibru. Legi de comportare. Aproximarea prin
elemente finite. Metoda elementelor finite in elasticitate,
calcul condus prin deplasari; Tensorul deformatiilor;
Vectorul eforturilor; Matricea de rigiditate a elementului.
8. Tipuri de elemente finite si criterii de alegerea lor. 4
Probleme practice la utilizarea metodei elementelor finite.
Influenta discretizarii, testare de caz.
9. Studiu de caz pentru o bara supusa la incovoiere. 2
10. Etapele analizei cu element finit si organigrama procesului 2

Bibliografie
0311-5 (CD), Ed. Universitatii Transilvania din Brasov, 2013.
ISBN 978-973-598-159-4

ISBN 978-0357676448.

e Butnariy, S., Analysis of mechanical structures using finite element method, lecture notes, ISBN 978-606-19-
e Mogan, Gh,, Butnariu, S., Analiza cu elemente finite. Aplicatii in CATIA, Ed. Universitatii Transilvania, 2007,

e D.L.Logan, A First Course in the Finite Element Method, 7th ed. Boston, MA, USA: Cengage Learning, 2022.

rezolvarea unui
studiu de caz

8.2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de Numar | Observatii
predare-invatare de ore

1. Descrierea posibilitatilor si performantelor programelor de Invitare prin 2 14 lucrari

calcul utilizate. probleme / de laborator

2. Modelarea geometriei structurii supuse analizei: Definirea explicatia, 8 sub forma

parametrilor de discretizare. Alegerea tipului de element finit. demonstratia, de tutoriale

Discretizarea. studii de caz, (din

3. Modelarea fizicd si mecanica: Definirea materialului. Definirea | efectuarea de 8 Bibliografie)

si declararea legaturilor. Definirea actiunilor exterioare - forte si | aplicatii dirijat gi

momente - si a situatiilor de incarcare. independent.

4. Analiza cu element finit: calculul static; calculul dinamic 4

5. Rezultatele analizei cu element finit. Interpretare si exploatare. 4

6. Evaluarea activitatii la orele de laborator Evaluare prin 2

Bibliografie

ISBN 978-973-598-159-4

. Mogan, Gh., Butnariu, S., Analiza cu elemente finite. Aplicatii in CATIA, Ed. Universitatii Transilvania, 2007,

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale

asociatilor profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

capacitatea de a face fata la toate tipurile de medii de Incarcare.

Aplicatiile software de analiza cu elemente finite ofera o gama larga de solutii in industrie. Beneficiile includ: o
mai mare incredere in integritatea structurala a proiectdrii atunci cand se analizeazd mai multe metode
inovatoare si materiale de constructii, evaluarea rapida a studiilor comerciale, modificari ale configuratiei, desene
si modele concept, evaluarea in paralel a structurii de ansamblu, cu detalii cheie In cadrul structurii, precum si
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0 mare parte dintre angajatorii reprezentativi recunosc ca modelarea si simularea, inclusiv analiza cu element
finit (FEA) si proiectarea asistata de calculator (CAD), sunt instrumente valoroase in dezvoltarea vehiculelor
pentru a optimiza proiectarea si pentru a minimiza riscurile. Utilizand instrumente de simulare, inclusiv ADAMS,
MATLAB, precum si analiza cu element finit, aceste intreprinderi ofera un design rapid coroborat cu masuri
corective.

10. Evaluare

Tip de activitate | 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de 10.3 Pondere
evaluare din nota finala
10.4 Curs Capacitatea de a aplica cunostintele de Verificare continua / 30%
matematica, stiinte si inginerie. Capacitatea de a teste grila
%de.ntifif:a, formula si rezolva problemele de Examinare finald / 30%
nginerie teste grila
10.5 Seminar/ Capacitatea de a parcurge, urmari si finaliza studii | Parcurgere si 20%
laborator/ de caz rezolvabile prin MEF, pe baza tutorialelor. rezolvare lucrari de
proiect laborator
Capacitatea de a utiliza tehnici, abilitati si Test practic - studii 20%
instrumente moderne de inginerie necesare de caz

pentru practici de inginerie; studiu de caz.

e Participarea la examen este conditionata de efectuarea integrala a lucrarilor de laborator si promovarea
colocviului de laborator.

10.6 Standard minim de performanta

¢ Cerinte minime pentru nota 5: la toate activitatile de evaluare sa se obtind minim jumatate din punctajul
acordat, respectiv minim nota 5.

e Standardele minime de performanta sunt date de intelegerea notiunilor introductive predate la fiecare tema,
efectuarea legaturii intre notiuni, abordarea corecta a aplicatiilor si dexteritate de calcul

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobata
in sedinta de Consiliu al facultatii din datade 29/09/2025.

Prof.dr.ing. Titus Constantin Balan Prof.dr.ing. Sorin Aurel Moraru
Decan Director de departament
g —— o v
N s [} o
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14
Prof.dr.ing. Silviu Butnariu dr.ing. Eugen Valentin Butila
Titular de curs Titular de laborator A I
N /S

Nota:
DDomeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat;

3)Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplind fundamentald)/ DD (disciplind din
domeniu)/ DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplina complementara) - pentru nivelul de licenta; DAP
(disciplina de aprofundare)/ DSI (disciplina de sintezd)/ DCA (disciplina de cunoastere avansatd) - pentru nivelul
de masterat;

9 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplina
optionala)/ DFac (disciplina facultativa);
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5)Un credit este echivalent cu 25 - 30 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Invatamant superior| Universitatea , Transilvania” din Brasov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de Licentd)) | Mecatronica Robotica

disciplinei

1.5 Ciclul de studii? Licenta
1.6 Programul de studii/ Calificarea | Robotica
2. Date despre disciplina
2.1 Denumirea Sisteme CAD CAE CAM

2.2 Titularul activitatilor de curs

Prof.dr.ing. BUTNARIU Silviu

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/

Dr.ing. BUTILA Eugen

proiect
2.4 Anul de 4 |25 8 | 2.6 Tipulde E | 2.7 Regimul | Continut?) DS
studiu Semestrul evaluare disciplinei Obligativitate | DO

3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice

3.1 Numar de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs | 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/1/1
proiect

3.4 Total ore din planul de 40 din care: 3.5 curs | 20 3.6 seminar/ laborator/ 0/10/10

invatamant proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 30

Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 20

Pregdtire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 30

Tutoriat 3

Examinari 2

Alte activitati...eoeeoreseeseeseeseenens

3.7 Total ore studiu individual 85

3.8 Total ore pe semestru 125

3.9 Numarul de credite>) 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1de o Disciplinele matematice si discipline ingineresti (organe de masini, rezistenta materialelor,
curriculum mecanicd, mecanisme), studiate Tn anii [ - I1I

4.2 de Cunoastere si intelegere:

competente e cunoasterea si utilizarea adecvata a notiunilor si terminologiei specifice disciplinei, cu

referire la sistemele mecanice si procesele din domeniul de studiu ingineria
autovehiculelor.
e Intelegerea rationamentelor utilizate si a modului de investigare;
e Intelegerea criteriilor de alegere si de utilizare a metodelor de investigare.
Explicare si interpretare:
e explicarea notiunilor utilizate in analiza cu elemente finite si interpretarea rezultatelor
analizei unor stdri de tensiuni si de deformatii generate In diferite situatii de solicitare;
Instrumental - aplicative
e alegerea notiunilor si selectarea metodelor de investigare corecte, recunoasterea metodei
optime necesare pentru rezolvarea problemei supusa studiului;
e Utilizarea corecta a procedeelor de calcul specifice teoriei elementului finit, a unei
discretizari corecte, interpretarea corecta a rezultatelor, utilizarea corecta a programului
de calcul automat aferent .
Atitudinale
¢ manifestarea unor atitudini pozitive si responsabile fatd de domeniul stiintific, bazate pe
cunoasterea fenomenelor si a conexiunilor cu practica inginereasca;
e cultivarea unui mediu stiintific centrat pe valori si relatii democratice;
e valorificarea optima si creativa a propriului potential in activitatile stiintifice;
e angajarea in relatia de parteneriat cu alte persoane: colegi, cadre didactice, etc.
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e participare la propria dezvoltare stiintifica.

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului e sala de curs, proiector

5.2 de desfasurare a seminarului/ | e sali de calculatoare, software dedicat (CATIA, ANSYS), organe de masini.

laboratorului/ proiectului

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de invatamant)

Competente profesionale

CP.2 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru
rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica
o RI.C1.1: s3 aplice cunostintele fundamentale din domeniul Mecatronici si Robotici
pentru rezolvarea problemelor tehnice
CP.3 Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a
reprezentarilor grafice si a documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica.
o R.I.C2.1: sd elaboreze planuri de proiectare specifice domeniului Mecatronici si
Robotica.
CP.4. Realizarea de aplicatii de automatizare locald in Mecatronica si Robotica utilizand
componente si ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD.
o R.I.C3.1: sd realizeze aplicatii de automatizare folosind conceptele de mecatronici si
robotica.
CP.5: Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor si componentelor sistemelor
mecatronice;
o R C4.1: sd administreze sistemele mecatronice.

Competente transversale

CT1. Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacti a obiectivelor de realizat, a
resurselor disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si
termenelor de realizare aferente.

o RJI.CT1.1: sd duci la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectand etapele de lucru si

termenele de executie.
CT2. Executarea responsabila a unor sarcini de lucru in echipa pluridisciplinara cu asumarea de
roluri pe diferite paliere ierarhice.

o RI.CT2.1: sd poati coordona echipe multidisciplinare si si isi asume diferite roluri.
CT3. Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a
resurselor de comunicare si formare profesionald asistata (portaluri Internet, aplicatii software
de specialitate, baze de date, cursuri on-line, etc.) atat in limba romana cat si intr-o limba de
circulatie internationala.

o R.I.CT3.1: si identifice surse de informatii pentru formarea profesionald continua.

o R.I.CT3.2: si utilizeze 0 comunicare eficient.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al | Studiul disciplinei Sisteme CAD CAE CAM are ca obiectiv general Insusirea

disciplinei

cunostintelor si dobandirea competentelor necesare evolutiei profesionale in mediul
codurilor industriale si, In particular, de a forma abilitatile necesare activitatilor de
conceptie si fabricatie asistata de calculator a reperelor cu specific ingineresc.

7.2 Obiectivele specifice | In cadrul acestui curs sunt prezentate mai intai aspectele fundamentale ale metodei

elementului finit, apoi studentul se familiarizeaza cu utilizarea instrumentelor de
baza pentru modelarea si analiza cu element finit, aplicate in situatia reald a unor
probleme ingineresti. Scopul formativ al cursului vizeaza urmatoarele obiective:

e (Cunoasterea si utilizarea adecvatd a notiunilor cu care opereaza disciplina:
element finit, model cu elemente finite, matrice de rigiditate elementar3,
matrice de rigiditate globala, conditii de frontiera, procesare, postprocesare,
etc,;

e Intelegerea principiilor de modelare a structurilor de rezistenta si
elementelor acestora precum si dezvoltarea abilitdtilor de aplicare corecta a
acestor cunostinte;

e Efectuarea de analize pertinente privind nivelul de schematizare acceptat la
elaborarea unui model cu elemente finite In probleme de mecanica
structurilor;

e Interpretarea corecta a rezultatelor si formularea de concluzii pe baza
rezultatelor obtinute In urma analizei pe modele cu elemente finite;

8. Continuturi
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e Realitate virtuald si augmentatd in proiectarea colaborativa
e Additive manufacturing (imprimare 3D) avansata

8.1 Curs Metode de predare | Numar Observatii
de ore
Modelare avansati CAD: Curs interactiv, 4
e Tehnici de modelare bazate pe fizica (physics-based expunerea cu
modeling) mijloace
e Modelare parametrica variabila si topologica multimedia,
e Generare automata de geometrii complexe (generative conversatia
design) euristica, explicatia,
e Simulare multi-scala demonstratia.
Analiza prin elemente finite (FEA): 6
e Teorii avansate ale elementului finit (elemente de ordin
superior, elemente speciale)
e Analiza neliniara (plasticitate, viscoelasticitate, contact)
e Analiza dinamica (moduri proprii, raspuns tranzitoriu,
raspuns la solicitari aleatoare)
e  Optimizare structurala
Simulare proceselor de fabricatie (CAM): 2
e Simulare detaliata a proceselor de aschiere (strunjire)
e Simulare detaliata a proceselor de aschiere (frezare)
Tehnologii emergente: 2

Bibliografie

973-131-340-5 AnAparitie:2016

e Butnariy, S., Analysis of mechanical structures using finite element method, lecture notes, ISBN 978-606-
19-0311-5 (CD), Ed. Universitatii Transilvania din Brasov, 2013.
e Butnariy, S.,, Mogan, Gh., Analiza cu elemente finite in ingineria mecanica. Aplicatii practice in ANSYS, Ed.
Universitatii Transilvania, ISBN 978-606-19-0474-7 (print), 2014
e VR technologies for scanning, 3D reconstruction and tracking -lecture notes- editura:Lux Libris isbn:978-

e D.C. Planchard si M. P. Planchard, Engineering Design with SOLIDWORKS 2024 and Video Instruction.
Mission, KS, USA: SDC Publications, 2023. ISBN 978-1630576127

Ed. Universitatii Transilvania, ISBN 978-606-19-0474-7 (print), 2014

8.2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de predare- | Numar Observatii
invatare de ore

Descrierea posibilitatilor si performantelor programelor de Invitare prin 2
calcul utilizate. probleme /
Aplicatii practice in CATIA - proiectare parametrizati (CAD) explicatia, _ 8
Aplicatii practice in ANSYS (FEA) demonstratia, 4 lucrari de

— — . . studii de caz, laborator
Proiect individual. Studentii vor alege un subiect de cercetare din | ofoctuarea de 6
domeniul CAD/CAE/CAM si vor realiza un proiect independent ce | ,1icarii dirijat si sub forma

: i e P ; de tutoriale

va cuprinde: . Modelarea geometriei structurii supuse analizei: independent.
Discretizarea. Modelarea fizica si mecanica: Analiza cu element
finit: calculul static; calculul dinamic. Rezultatele analizei cu
element finit. Interpretare si exploatare.
Aplicatii practice in CATIA - Simulare proceselor de fabricatie 6
(CAM) strunjire si frezare.
Evaluarea lucrarilor de laborator si a proiectului (studiu de caz) 2
Bibliografie

. Butnariu, S., Mogan, Gh., Analiza cu elemente finite in ingineria mecanica. Aplicatii practice in ANSYS,

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale

asociatilor profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina "Sisteme avansate CAD CAE CAM" este esentiala pentru orice profesionist care doreste sa isi dezvolte
competentele in domeniul ingineriei, designului sau productiei. Prin stapanirea acestor instrumente, se poate
contribui la crearea de produse inovatoare, eficiente si de inalta calitate.
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competitive.

incarcare.

Stapanirea instrumentelor si conceptelor din domeniul CAD, CAE si CAM a devenit esentiald pentru ingineri,
designeri si producatori, urmarind: Optimizarea procesului de proiectare si productie; Imbunatatirea calitatii
produselor; Reducerea costurilor de productie; Colaborare eficienta; Adaptare la noile tehnologii; Avantaje

Beneficiile utilizarii acestui mod de proiectare includ: o mai mare incredere 1n integritatea structurala a
proiectdrii atunci cand se analizeaza mai multe metode inovatoare si materiale de constructii, evaluarea rapida a
studiilor comerciale, modificari ale configuratiei, desene si modele concept, evaluarea in paralel a structurii de
ansamblu, cu detalii cheie in cadrul structurii, precum si capacitatea de a face fata la toate tipurile de medii de

0 mare parte dintre angajatorii reprezentativi recunosc ca modelarea si simularea, inclusiv analiza cu element
finit (FEA) si proiectarea asistata de calculator (CAD), sunt instrumente valoroase pentru optimizarea proiectarii.
Utilizand instrumente de simulare, inclusiv ADAMS, MATLAB, precum si analiza cu element finit, aceste
intreprinderi ofera un design rapid coroborat cu masuri corective.

10. Evaluare

Tip de activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de
evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs

Capacitatea de a aplica cunostintele de
matematic3, stiinte si inginerie. Capacitatea de a
identifica, formula si rezolva problemele de

Verificare continua /
teste grila

30%

instrumente moderne de inginerie necesare
pentru practici de inginerie; studiu de caz.

de caz

e Examinare finala / 35%
Inginerie teste grila
10.5 Seminar/ Capacitatea de a parcurge, urmari si finaliza studii | Parcurgere si 15%
laborator/ de caz rezolvabile prin MEF, pe baza tutorialelor. rezolvare lucrari de
proiect laborator
Capacitatea de a utiliza tehnici, abilitati si Test practic - studii 20%

colocviului de laborator.

e Participarea la examen este conditionata de efectuarea integrald a lucrarilor de laborator si promovarea

10.6  Standard minim de performanta

acordat, respectiv minim nota 5.

e Cerinte minime pentru nota 5: la toate activitatile de evaluare sa se obtina minim jumatate din punctajul

e Standardele minime de performanta sunt date de intelegerea notiunilor introductive predate la fiecare tema,
efectuarea legaturii intre notiuni, abordarea corecta a aplicatiilor si dexteritate de calcul

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizatd in sedinta de Consiliu de departament din datade 26/09/2025 si aprobata

in sedinta de Consiliu al facultatii din datade 29/09/2025.

Prof.dr.ing. Titus Constantin Balan

Decan
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Prof.dr.ing. Sorin Aurel Moraru
Director de departament

Prof.dr.ing. Silviu Butnariu
Titular de curs

95%%

dr.ing. Eugen Valentin Butila

Titular de laborator I

Nota:

D Domeniul

Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Mast
F03.1-PS7.2-01/ed.3, rev.6

erat/ Doctorat;

de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu




3)Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplina fundamentald)/ DD (disciplind din
domeniu)/ DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplina complementard) - pentru nivelul de licentd; DAP
(disciplina de aprofundare)/ DSI (disciplina de sintezd)/ DCA (disciplind de cunoastere avansata) - pentru nivelul
de masterat;

Y Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplina
optionald)/ DFac (disciplina facultativa);

5)Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de invatdmant superior Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licenta Mecatronica si robotica

1.5 Ciclul de studii? Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea Robotica

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Actionarea hidraulica a robotilor industriali

2.2 Titularul activitatilor de curs Prof.dr.ing. Tudor Deaconescu
2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Prof.dr.ing. Tudor Deaconescu
proiect
2.4 Anul de studiu | 4 | 2.5Semestrul | 8 | 2.6 Tipul de E | 2.7 Regimul | Continut?) DS
evaluare disciplinei Obligativitate | DOP
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 5 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/1/2
proiect
3.4 Total ore din planul de 50 din care: 3.5 curs 20 3.6 seminar/ laborator/ 0/10/
invatamant proiect 20
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 10
Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 20
Tutoriat
Examinari 5
Alte activitati....oeneseesmeennerseennennns
3.7 Total ore de activitate a 55
studentului
3.8 Total ore pe semestru 125
3.9 Numarul de credite) 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum e Mecanica fluidelor; Electrotehnica

4.2 de competente .

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului e Sald dotati cu videoproiector

5.2 de desfasurare a e Laborator dotat cu aparatura pneumatica si hidraulica
seminarului/ laboratorului/

proiectului

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de Invatamant)

si a documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica
R.I. C2.1: sa elaboreze planuri de proiectare specifice domeniului Mecatronica si Robotica

ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD
R.I. C3.1: sd realizeze aplicatii de automatizare folosind conceptele de mecatronica si robotica

Competente
profesionale

CP.2: Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a reprezentarilor grafice

CP.4:Realizarea de aplicatii de automatizare locala in mecatronica si robotica utilizand componente si
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realizare aferente;
executie

diferite paliere ierarhice;

Competente
transversale

CT1: indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacti a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de

R.. CT1.1: si duci la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectind etapele de lucru si termenele de
CT2: Executarea responsabild a unor sarcini de lucru In echipa pluridisciplinara cu asumarea de roluri pe

R.. CT2.1: s3 poati coordona echipe multidisciplinare si si isi asume diferite roluri

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei | o

Cunoasterea principiilor actiondrilor hidraulice ale robotilor industriali

7.2 Obiectivele specifice .

Formarea deprinderilor privind proiectarea circuitelor hidraulice de
actionare si comanda ale robotilor industriali

8. Continuturi

8.1 Curs

Metode de predare

Numar de ore

Observatii

Actionari hidraulice:

1. Principiile hidromecanicii. Fluide de
lucru (2 ore) 2. Generatoare hidraulice
(4 ore) 3. Motoare hidraulice (2 ore) 4.
Aparatajul hidrostatic principal (4 ore)
5. Aparatajul hidrostatic secundar (2
ore) 6. Senzori (2 ore) 7. Circuite
hidraulice si electrohidraulice (4 ore)

Videoproiector; curs
interactiv

20

Bibliografie

1. Deaconescu, T. - Bazele actionarilor hidraulice. Editura Tehnica Bucuresti, 2007
2. lvan, M. s.a. - Hidraulica masinilor-unelte. Universitatea din Brasov, 1989

3. Murrenhoff, H. - Grundlagen der Fluidtechnik. Hydraulik (2001)
4.  Prodan, D. - Actionari hidrostatice. Editura AGIR Bucuresti, 2005.
5. Deaconescu T. - Pneumatica aplicata. Editura Lux Libris Brasov, 2018.

8.2 Seminar/ laborator/ proiect

Metode de predare-invatare

Numar de ore

Observatii

Laborator Actionari hidraulice;

1. Simbolizare (2 ore) 2. Realizarea
circuitelor hidraulice si
electrohidraulice de baza (5 ore) 4.
Masurari ale presiunilor, debitelor si
temperaturilor (1 ord) 6. Utilizarea
softurilor specializate pentru
masuratori hidraulice (Fluid Lab H) ( 2
ore).

Learning by doing

10

Proiect: Conceperea schemelor
hidraulice si electrohidraulice (pe
calculator, cu programul FluidSIM 5)

Learning by doing

20

Bibliografie

1. Deaconescu, T. - Bazele actionarilor hidraulice. Editura Tehnica Bucuresti, 2007
Ivan, M. s.a. - Hidraulica masinilor-unelte. Universitatea din Brasov, 1989

AN

Murrenhoff, H. - Grundlagen der Fluidtechnik. Hydraulik (2001)

Prodan, D. - Actionari hidrostatice. Editura AGIR Bucuresti, 2005.

Deaconescu T. - Pneumatica aplicata. Editura Lux Libris Brasov, 2018.

A. Esposito, Fluid Power with Applications, 8th ed. Boston, MA, USA: Pearson, 2022. ISBN 978-0136909187

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
rofesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Capacitatea inginerilor de a raspunde asteptarilor angajatorilor din industrie si ale beneficiarilor de a rezolva
probleme tehnice din mers, online si offline.

10. Evaluare

Tip de activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finala
10.4 Curs Implicare in discutiile pe Aprecierea nivelului de 30%
marginea subiectelor tratate intelegere a problematicii
Verificari pe parcurs discutate 20%
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Evaluare pe parcurs
10.5 Seminar/ laborator/ Lucru efectiv pe standurile din | Proba practica 25%
proiect dotare
Intocmire proiect 25%

10.6 Standard minim de performanta

e Intelegerea unei scheme hidraulice. Identificarea componentelor dintr-o schema hidraulici

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobata
in sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2025

Prof.dr.ing. Titus BALAN, Prof. dr. ing. Sorin Aurel MORARU
Decan Director de departament
P .
—T VPP ~—F= e
J o [/ 1 D e *-\;‘v / at
1 \
[ 4
Prof.dr.ing. Tudor DEACONESCU Prof.dr.ing. Tudor DEACONESCU
V. (aawzz_\ V. (wawiz_\
Titular de curs Titular de seminar/ laborator/ proiect
Nota:

DDomeniul de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeazd conform cu
Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2)Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licenta/ Masterat/ Doctorat;

3)Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplina fundamentald)/ DD (disciplind din
domeniu)/ DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplina complementard) - pentru nivelul de licentd; DAP
(disciplina de aprofundare)/ DSI (disciplinad de sintezd)/ DCA (disciplind de cunoastere avansatd) - pentru nivelul
de masterat;

49 Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplina obligatorie)/ DO (disciplina
optionald)/ DFac (disciplina facultativa);

5)Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de invatdmant superior Universitatea Transilvania din Brasov

1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de licenta) Mecatronica si robotica

1.5 Ciclul de studii? Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea Robotica

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Actionarea pneumatica si comanda robotilor industriali

2.2 Titularul activitatilor de curs Prof.dr.ing. Tudor Deaconescu

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Prof.dr.ing. Tudor Deaconescu

proiect

2.4 Anul de studiu | 4 | 2.5Semestrul | 8 | 2.6 Tipul de E | 2.7 Regimul | Continut?) DS
evaluare disciplinei Obligativitate? | DO

3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptamana 5 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 0/1/2
proiect

3.4 Total ore din planul de 50 din care: 3.5 curs 20 3.6 seminar/ laborator/ 0/10/

invatamant proiect 20

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 10

Pregatire seminare/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 40

Tutoriat

Examinari 5

Alte activitati....oeneseesmeennerseennennns

3.7 Total ore de activitate a 55

studentului

3.8 Total ore pe semestru 125

3.9 Numarul de credite) 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum e Mecanica fluidelor; Electrotehnica

4.2 de competente .

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului e Sald dotati cu videoproiector

5.2 de desfasurare a e Laborator dotat cu aparatura pneumatica si hidraulica
seminarului/ laboratorului/

proiectului

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de Invatamant)

si a documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica
R.I. C2.1: sa elaboreze planuri de proiectare specifice domeniului Mecatronica si Robotica

ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD
R.I. C3.1: sd realizeze aplicatii de automatizare folosind conceptele de mecatronica si robotica

Competente
profesionale

CP.2: Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a reprezentarilor grafice

CP.4:Realizarea de aplicatii de automatizare locala in mecatronica si robotica utilizand componente si
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Competente

transversale

CT1: indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacti a obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de
realizare aferente;
R.. CT1.1: si duci la bun sfarsit sarcinile profesionale, respectind etapele de lucru si termenele de
executie
CT2: Executarea responsabild a unor sarcini de lucru In echipa pluridisciplinara cu asumarea de roluri pe
diferite paliere ierarhice;
R.. CT2.1: s3 poati coordona echipe multidisciplinare si si isi asume diferite roluri

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei | ¢ Cunoasterea principiilor actiondrilor hidraulice ale robotilor industriali

7.2 Obiectivele specifice e Formarea deprinderilor privind proiectarea circuitelor hidraulice de

actionare si comanda ale robotilor industriali

8. Continuturi

8.1 Curs

Metode de predare Numadr de ore | Observatii

Actionari pneumatice:

1. Introducere. Structura si
componenta circuitelor de actionare si
comanda. Utilizare (2h)

2. Principiile actionarilor pneumatice
(2h)
3. Surse si consumatori pneumatici.
Compresoare. Motoare (6h)

4. Transformatoare/modulatoare de
putere pneumatica. Distribuitoare.
Supape. Aparatura proportionala.
Senzori (8h)

5. Circuite pneumatice (2h)

Videoproiector; curs

interactiv 20

Bibliografie

1. Deaconescu T. - Pneumatica aplicata. Editura Lux Libris Brasov, 2018.

2. Murrenhoff, H. - Murrenhoff, H. - Grundlagen der Fluidtechnik. Pneumatik (2006)

3. Radcenco,V., Alexandrescu, N., lonescu, E., [onescu, M. - Calculul si proiectarea elementelor si schemelor
pneumatice de automatizare. Editura Tehnicd, Bucuresti, 1985.

4, Ionescu, M. -Sisteme pneumatice utilizate In comanda masinilor-unelte.Universitatea Transilvania din
Brasov,2004,ISBN 973-635-313-3.

5. Ionescu, M. - Automatizari pneumatice destinate masinilor-unelte. Universitatea Transilvania din
Brasov,2004,ISBN 973-635-335-4.

6. A. Esposito, Fluid Power with Applications, 8th ed. Boston, MA, USA: Pearson, 2022. ISBN 978-0136909187

8.2 Seminar/ laborator/ proiect Metode de predare-invatare Numar de ore | Observatii

Laborator Actiondri pneumatice;

1. Simbolizare (2 ore) 2. Realizarea

circuitelor pneumatice si

electropneumatice de baza (5 ore) 3. . .

Masurari ale presiunilor si debitelor (1 Learning by doing 10

ora) 4. Utilizarea softurilor specializate

pentru masuratori pneumatice (Fluid

Lab H) ( 2 ore).

Proiect: : Conceperea schemelor

pneumatice si electropneumatice (pe . .

calculator, cu programul FluidSIM 5). Learning by doing 20

Proiectarea unor motoare pneumatice

Bibliografie

1. Deaconescu T. - Pneumatica aplicata. Editura Lux Libris Brasov, 2018.

2. Murrenhoff, H. - Murrenhoff, H. - Grundlagen der Fluidtechnik. Pneumatik (2006)

3. Radcenco,V., Alexandrescu, N., lonescu, E., [onescu, M. - Calculul si proiectarea elementelor si schemelor
pneumatice de automatizare. Editura Tehnica, Bucuresti, 1985.

4. Ionescu, M. -Sisteme pneumatice utilizate In comanda masinilor-unelte.Universitatea Transilvania din
Brasov,2004,ISBN 973-635-313-3.

5. Ionescu, M. - Automatizari pneumatice destinate masinilor-unelte. Universitatea Transilvania din

Brasov,2004,ISBN 973-635-335-4.
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9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
rofesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

probleme tehnice din mers, online si offline.

Capacitatea inginerilor de a raspunde asteptarilor angajatorilor din industrie si ale beneficiarilor de a rezolva

10. Evaluare

Tip de activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs Implicare in discutiile pe Aprecierea nivelului de 30%

marginea subiectelor tratate intelegere a problematicii

Verificari pe parcurs discutate 20%
10.5 Seminar/ laborator/ Lucru efectiv pe standurile din | Proba practica 25%
proiect dotare

Intocmire proiect 25%

10.6 Standard minim de performanta

e Intelegerea unei scheme pneumatice. Identificarea componentelor dintr-o schema pneumatica

Prezenta Fisad de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobata

in sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2025

Prof.dr.ing. Titus BALAN,

Decan
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o /.7”\.—-’(" > ‘~-—.,¢/.-/
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e
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Prof. dr. ing. Sorin Aurel MORARU
Director de departament

A
/

Prof.dr.ing. Tudor DEACONESCU
V. JGW

Titular de curs

Prof.dr.ing. Tudor DEACONESCU
V. JGW

Titular de seminar/ laborator/ proiect

Nota:

D Domeniul

Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2 Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licenta/ Masterat/ Doctorat;

de studii - se alege una din variantele: Licentd/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu

3)Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplina fundamentald)/ DD (disciplind din

domeniu)/ DS (disciplind de specialitate)/ DC (disciplina complementarad) -

pentru nivelul de licenta; DAP

(disciplina de aprofundare)/ DSI (disciplinad de sintezd)/ DCA (disciplind de cunoastere avansatd) - pentru nivelul

de masterat;

Y Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplind obligatorie)/ DO (disciplina

optionala)/ DFac (disciplina facultativa);

5)Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

4 FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Invatdmant superior | Universitatea , Transilvania” din Brasov
1.2 Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
1.3 Departamentul Automatica si Tehnologia Informatiei
1.4 Domeniul de studii de Licenta 1) Mecatronica si Robotica
1.5 Ciclul de studii? Licenta
1.6 Programul de studii/ Calificarea Robotica / Inginer
2. Date despre disciplina
2.1 Denumirea disciplinei | Aplicatii web pentru comert electronic
2.2 Titularul activitatilor de curs Dr. ing. Madalin Petru Sbanca
2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/ Dr. ing. Madalin Petru Sbanca
proiect
2.4 Anul de studiu | 4 | 2.5 Semestrul | 8 | 2.6 Tipul de E | 2.7 Regimul | Continut? DS
evaluare disciplinei Obligativitate? DOP
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptdmana 5 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 1/2/0
proiect
3.4 Total ore din planul de 50 din care: 3.5 curs 20 3.6 seminar/ laborator/ 0/20/0
invatamant proiect
Distributia fondului de timp Ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 30
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 33
Pregadtire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 33
Tutoriat 2
Examinari 2
Alte activitati....oererennensrnnessseseeens
3.7 Total ore de activitate a 100
studentului
3.8 Total ore pe semestru 125
3.9 Numarul de credite®) 5
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum
4.2 de competente
5. Conditii (acolo unde este cazul)
5.1 de desfasurare a cursului videoproiector

calculator personal (PC)
note de curs
bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a
seminarului/ laboratorului/
proiectului

videoproiector

retea de calculatoare
programe specializate
indrumar de laborator
bibliografia recomandata.

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de Invatamant)
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Competente CP.2: Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru

profesionale rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica;
Competente e (CT1: Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacta a obiectivelor de
transversale si realizat, a resurselor disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru,
rezultate ale timpului de lucru si termenelor de realizare aferente;
invatarii o RI.1.1. Absolventul gestioneaza si planifica diversele resurse, cum ar fi resursele

umane, bugetul, termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit
proiect si monitorizeaza progresele Inregistrate in cadrul proiectului pentru a
realiza un obiectiv specific intr-o anumita perioada de timp si cu un buget
prestabilit.

o R..1.2. Absolventul colaboreazi cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere
comuna si pentru a discuta proiectarea, dezvoltarea si imbunatatirea produselor
sau a solutiilor pentru o problema specifica.

o R 1.3. Absolventul exploreaza posibilititile si cerintele pentru intocmirea de
rapoarte catre administratori, superiori sau clienti.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul o Familiarizarea cursantilor cu tehnologiile web (Power Tools Microsoft, HTML/CSS,
general al Javascript, Web3)

disciplinei

7.2 Obiectivele | ® Deprinderi privind programarea web si folosirea instrumentelor web pentru crearea de
specifice magazine online.

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de ore Observatii
1. Istoria comertului web. Elemente introductive Prelegere pe baza de | 2 ore
2. Introducere in HTML/CSS slide 2 ore
3. Introducere in Javascript explicatie 2 ore
4. Introducere in PHP/MySQL problematizare 2 ore
5. Introducere in CMS-uri specializate de ecommerce demonstratie 2 ore
6. Programarea aplicatilor de comert descentralizate conversatie 2 ore
7. Testarea interfetelor studii de caz
8. Concepte si standarde actuale Web2.0 si Web3 evaluare pe parcurs 2 ore
9. Convergenta si ROI. Uzabilitatea site-urilor web 2 ore
10. Optimizarea siteurilor web pentru motoarele de 2 ore
cautare 2 ore
Bibliografie

1. Eloquent JavaScript, 3rd Edition: A Modern Introduction to Programming, Marijn Haverbeke, 2018.

2. HTML and CSS: Design and Build Websites, Jon Duckett, 2011.

3. Solidity Programming Essentials: A beginner's guide to build smart contracts for Ethereum and blockchain,

Ritesh Modji, 2018.

Learning PHP, MySQL, JavaScript, CSS & HTML5: A Step-by-Step Guide to Creating Dynamic Websites 3rd Edition,

Robin Nixon, 2014.

4. E.Brown, Web Development with Node and Express: Leveraging the JavaScript Stack, 2nd ed. Sebastopol, CA, USA:
O’Reilly Media, 2022. ISBN 978-1492053519

8.2 Seminar/Laborator Metode de predare- Numadr de ore Observatii
invatare
Introducere in tehnologiile web pentru ecommerce conversatie 3 ore
HTML/CSS demonstratie 3 ore
Javascript experiment 3 ore
Programarea server-side PHP. Introducere individual 3 ore
Utilizarea CMS-urilor wordpress. Plugin-uri si addon-uri 3 ore
Baze de date 3 ore
Introducere in Web3 3 ore
Solidity. Introducere in EVM. 3 ore
2
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Elemente de social media 3 ore
Elemente grafice. SVG, PNG, JPG 3 ore
3 ore

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

| Disciplina, prin problematica tratata, apartine domeniului dezvoltarii de tehnologii web personalizate.

10. Evaluare

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota
finala
10.4 Curs Claritatea, coerenta si concizia Evaluare prin examen scris: 50%
expunerii - 30 intrebari pe subiecte specifice din

Gradul de acoperire a problematicii | materialul de curs
cerute de subiecte

Corectitudinea matematica a Pentru fiecare subiect se specifica baremul
relatiilor de calcul de notare care se comunica studentilor
Utilizarea corecti a algoritmilor odata cu subiectele.

specifici problematicii cursului Evaluare pe parcurs

Utilizarea corectd a termenilor si

notiunilor specifice cursului Se constata pe parcursul semestrului.

Capacitatea de exemplificare
Prezenta la curs

10.5 Aplicarea metodelor specifice de Evaluare pe parcurs. 50%
Laborator rezolvare pentru problema data Evaluare prin proba practica - pe

Utilizarea corecta a algoritmilor calculator; biletele contin 1 subiect;

proprii tematicii abordate ponderea 1n nota finald 50%.

Utilizarea corecta si fluenta a
termenilor specifici

Corectitudinea calculului analitic si
numeric

Capacitatea de exemplificare
Interpretarea rezultatelor

° Participarea la examen este conditionata de: efectuarea integrala a lucrarilor de laborator si promovarea
colocviului de laborator.

10.6 Standard minim de performanta

° Selectia si utilizarea independenta a metodelor si algoritmilor invatati pentru situatii tip cunoscute precum
si finalizarea de calcule (analitice si numerice) cu marimi fizice.

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobata
in sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2025.

Decan Director de departament
Prof. Univ. Dr. Ing. Titus BALAN Prof. Univ. Dr. Ing. Sorin Aurel MORARU
P S ) v
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Titular de curs Titular de seminar/ laborator/ proiect
Dr. Ing. ;Madalin Petru Sbanca Dr. Ing. Madalin, Petru Sbanca
Nota:
1) Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licenta/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu

Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);
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2) Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licenta/ Masterat/ Doctorat;

3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplina fundamentald)/ DD (disciplina din
domeniu)/ DS (disciplina de specialitate)/ DC (disciplind complementara) - pentru nivelul de licenta; DAP (disciplina
de aprofundare)/ DSI (disciplina de sintezd)/ DCA (disciplina de cunoastere avansata) - pentru nivelul de masterat;

4) Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplina obligatorie)/ DO (disciplina
optionala)/ DFac (disciplina facultativa);

5) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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1. Date despre program

4 FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Invatdmant superior

Universitatea , Transilvania” din Brasov

1.2 Facultatea

Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

1.3 Departamentul

Automatica si Tehnologia Informatiei

1.4 Domeniul de studii de Licenta 1)

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii?

Licenta

1.6 Programul de studii/ Calificarea

Robotica / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Tehnologii web

2.2 Titularul activitatilor de curs

Dr. ing. Madalin Petru Sbanca

2.3 Titularul activitatilor de seminar/ laborator/

Dr. ing. Madalin Petru Sbanca

proiect
2.4 Anul de studiu | 4 | 2.5 Semestrul | 8 | 2.6 Tipul de E | 2.7 Regimul | Continut? DS
evaluare disciplinei Obligativitate? DOP
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe saptdmana 5 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/ laborator/ 1/2/0
proiect
3.4 Total ore din planul de 50 din care: 3.5 curs 20 3.6 seminar/ laborator/ 0/20/0
invatamant proiect
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 30
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 33
Pregadtire seminarii/ laboratoare/ proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 33
Tutoriat 2
Examinari 2
Alte activitati....oererennensrnnessseseeens
3.7 Total ore de activitate a 100
studentului
3.8 Total ore pe semestru 125
3.9 Numarul de credite®) 5
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum
4.2 de competente
5. Conditii (acolo unde este cazul)
5.1 de desfasurare a cursului videoproiector

calculator personal (PC)
note de curs
bibliografia recomandata

5.2 de desfasurare a
seminarului/ laboratorului/
proiectului

videoproiector

retea de calculatoare
programe specializate
indrumar de laborator
bibliografia recomandata.

6. Competente specifice acumulate (conform grilei de competente din planul de Invatamant)
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Competente
profesionale

CP.2: Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru
rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica;

Competente
transversale si
rezultate ale
invatarii

e CT1:Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exacti a obiectivelor de
realizat, a resurselor disponibile, conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru,
timpului de lucru si termenelor de realizare aferente;

o RI.1.1. Absolventul gestioneazi si planificd diversele resurse, cum ar fi resursele
umane, bugetul, termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit
proiect si monitorizeaza progresele Inregistrate in cadrul proiectului pentru a
realiza un obiectiv specific intr-o anumita perioada de timp si cu un buget
prestabilit.

o R..1.2. Absolventul colaboreazi cu alti specialisti pentru a asigura o intelegere
comuna si pentru a discuta proiectarea, dezvoltarea si imbunatatirea produselor
sau a solutiilor pentru o problema specifica.

o R 1.3. Absolventul exploreaza posibilititile si cerintele pentru intocmirea de
rapoarte catre administratori, superiori sau clienti.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din competentele specifice acumulate)

7.1 Obiectivul °

disciplinei

Familiarizarea cursantilor cu tehnologiile web (Power Tools Microsoft, HTML/CSS,

general al Javascript, Web3)

7.2 Obiectivele | @
specifice

Deprinderi privind programarea web si folosirea instrumentelor web

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Numar de ore Observatii
1. Tehnologi web, introducere Prelegere pe baza de | 2 ore
2. Introducere in sharepoint si power tools slide 2 ore
3. Power tools, crearea de aplicatii personalizate explicatie 2 ore
4. Power Automate - Automatizarea Fluxurilor de problematizare 2 ore
Lucru demonstratie 2 ore
5. Integrarea Power Platform cu SQL si Alte conversatie 2 ore
Instrumente de Design Web studii de caz

6. Power BI - Analiza si Vizualizarea Datelor evaluare pe parcurs 2 ore
7. Crearea si Gestionarea Fluxurilor de Lucru cu 2 ore
Power Automate 2 ore
8. Power platform si Azure 2 ore
9. Power platform si JavaScript/HTML

10. Power tools - utilizare in industrial si aplicatii

viitoare

Bibliografie

[1] E. Brown, Web Development with Node and Express: Leveraging the JavaScript Stack, 2nd ed. Sebastopol, CA, USA:
O’Reilly Media, 2022. ISBN 978-1492053519

8.2 Seminar/Laborator Metode de predare- Numar de ore Observatii
invatare

1 Aplicatie Power Apps simpla pentru un magazin online conversatie 3 ore
2 Power Apps pentru gestionarea unei liste de sarcini demonstratie 3 ore
3 Flux de lucru care salveaza automat fisierele atasate dintr-un | experiment 3 ore
e-mail din Outlook intr-o bibliotecd SharePoint individual 3 ore
4 Analiza Performantei Vanzarilor pe Diferite Regiuni 3 ore
utilizand Power BI 3 ore
5 Realizarea unei aplicatii pentru gestionarea evenimentelor 3 ore
interne ale companiei 3 ore
6 Crearea unei aplicatii Power Apps pentru gestionarea si 3 ore
monitorizarea aplicatiilor dezvoltate in laboratoarele 3 ore
anterioare 3 ore
Bibliografie

[1] E. Brown, Web Development with Node and Express: Leveraging the JavaScript Stack, 2nd ed. Sebastopol, CA, USA:
O’Reilly Media, 2022. ISBN 978-1492053519
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9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatilor epistemice, ale asociatilor
profesionale si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

| Disciplina, prin problematica tratatd, apartine domeniului dezvoltarii de tehnologii web personalizate.

10. Evaluare

colocviului de laborator.

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota
finala

10.4 Curs Claritatea, coerenta si concizia Evaluare prin examen scris: 50%

expunerii - 30 intrebari pe subiecte specifice din

Gradul de acoperire a problematicii | materialul de curs

cerute de subiecte

Corectitudinea matematica a Pentru fiecare subiect se specifica baremul

relatiilor de calcul de notare care se comunica studentilor

Utilizarea corect a algoritmilor odata cu subiectele.

specifici problematicii cursului

Utilizarea corectd a termenilor si Evaluare pe parcurs

notiunilor specifice cursului Se constata pe parcursul semestrului.

Capacitatea de exemplificare

Prezenta la curs
10.5 Aplicarea metodelor specifice de Evaluare pe parcurs. 50%
Laborator rezolvare pentru problema data Evaluare prin proba practica - pe

Utilizarea corecta a algoritmilor calculator; biletele contin 1 subiect;

proprii tematicii abordate ponderea 1n nota finald 50%.

Utilizarea corecta si fluenta a

termenilor specifici

Corectitudinea calculului analitic si

numeric

Capacitatea de exemplificare

Interpretarea rezultatelor
° Participarea la examen este conditionata de: efectuarea integrala a lucrarilor de laborator si promovarea

10.6 Standard minim de performanta

° Selectia si utilizarea independenta a metodelor si algoritmilor Invatati pentru situatii tip cunoscute precum
si finalizarea de calcule (analitice si numerice) cu marimi fizice.

Prezenta Fisa de disciplina a fost avizata in sedinta de Consiliu de departament din data de 26/09/2025 si aprobata
in sedinta de Consiliu al facultatii din data de 29/09/2025.

Decan

Prof. Univ. Dr. Ing. Titus BALAN

Director de departament

Prof. Univ. Dr. Ing. Sorin Aurel MORARU
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Titular de curs Titular de seminar/ laborator/ proiect
Dr. Ing. ;Madalin Petru Sbanca Dr. Ing. Madalin, Petru Sbanca
Nota:
1) Domeniul de studii - se alege una din variantele: Licenta/ Masterat/ Doctorat (se completeaza conform cu

Nomenclatorul domeniilor si al specializarilor/ programelor de studii universitare in vigoare);

2) Ciclul de studii - se alege una din variantele: Licenta/ Masterat/ Doctorat;
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3) Regimul disciplinei (continut) - se alege una din variantele: DF (disciplina fundamentald)/ DD (disciplina din
domeniu)/ DS (disciplina de specialitate)/ DC (disciplind complementara) - pentru nivelul de licenta; DAP (disciplina
de aprofundare)/ DSI (disciplina de sintezd)/ DCA (disciplina de cunoastere avansata) - pentru nivelul de masterat;

4) Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplina obligatorie)/ DO (disciplina
optionald)/ DFac (disciplina facultativa);

5) Un credit este echivalent cu 25 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).
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