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1. OBIECTIVE DE FORMARE $1 COMPETENTE

Instruirea teoreticd, aplicativda si practica in domeniul Mecatronica — Robotica, bazatd pe cunostinte
fundamentale si de specialitate, precum si pe abilitdti 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 invatdamant.

Denumirea programului de studii Robotica este in concordanta cu Cadrul National al Calificdrilor, raportat la
Cadrul European al Calificarilor (CEC) si totodata in stransa corelare cu calificarea si ocupatia de baza de ,Expert
in Inginerie Roboticd” / ,Expert in inginerie pentru tehnologie roboticd” conform Clasificarii Europene a
Ocupatiilor (ESCO / 2024) 2149.15 — ,Robotics Engineering Expert” / ,Robotic Technology Engineering Expert”
(,Expert in inginerie pentru tehnologie robotica” / ,Expert in inginerie pentru tehnologie robotica” fiind denumiri
alternative ale ocupatiei ,Robotics Engineer” / Inginer Roboticd). Ocupatia de baza conform Clasificdrii
Ocupatiilor din Romania (COR ISCO 08/2024) este: 215134 Inginer de cercetare roboti industriali / 215133

Cercetator roboti industriali.

Obiective

1. Rezolvarea unor aplicatii utilizand cunostinte fundamentale privind metodele de calcul numeric,
caracteristicile de material si algoritmii de calcul specifici subsistemelor mecatronice si robotice;

2. Elaborarea de proiecte pentru subsisteme mecatronice si robotice cu verificarea utilizarii corecte a
schemelor, diagramelor de functionare, standardelor in vigoare, documentatiei tehnice si a produselor
software specifice domeniului;

3. Elaborarea de proiecte tehnice de executie pentru ansambluri partiale (mecanice, pneumatice hidraulice,
electrice etc.) cu verificarea aplicarii principiilor de functionare de bazd ale sistemelor de actionare
utilizate in mod curent in aplicatii mecatronice si robotice;

4. Realizarea de aplicatii privind proiectarea, executia si mentenanta subsistemelor si componentelor
sistemelor robotice;

5. Realizarea de aplicatii privind proiectarea, executia si mentenanta subsistemelor de comanda electronica
ale sistemelor robotice;

6. Realizarea de proiecte tehnice, de executie si mentenantd pentru sisteme robotice cu integrarea
subsistemelor componente;

7. Realizarea de proiecte sub coordonare, pentru rezolvarea unor probleme specifice domeniului, cu
evaluarea corectd a volumului de lucru, resurselor disponibile si timpului necesar de finalizare, in conditii
de aplicare a normelor deontologice si de eticd profesionala in domeniu, precum si de protectie si
securitate a muncii;

8. Rezolvarea problemelor specifice activitdtii ingineresti de domeniu ca membru sau coordonator de
echipd in cadrul proiectelor;

9. Realizarea unui plan de dezvoltare personald in scopul insertiei si adaptabilitdtii la cerintele pietei muncii.

Competente profesionale si rezultatele invatarii
COMPETENTE PROFESIONALE DE BAZA (CP)
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CP.1 Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generald si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor specifice domeniului fundamental STIINTE INGINERESTI

Rezultatele invatdrii

1.1. Cunostinte

e R.I.1.1.1 Absolventul identifica si descrie concepte, principii si metode de baza din matematica, fizica,
chimie, desen tehnic, economie si informatica.

e R.J.1.1.2 Absolventul explica si interpreteaza rezultate teoretice si experimentale din matematica, fizica,
chimie, economie, desen tehnic si informatica.

1.2. Aptitudini

e RI.1.2.1. Absolventul opereazi cu concepte, principii si metode de baza din matematica, fizicd, chimie,
desen tehnic, economie si informatica.

e R.J.1.2.2. Absolventul rezolvd probleme de matematic3, fizicd si chimie cu aplicabilitate in inginerie si
valideazd solutia obtinuta.

¢ R.J.1.2.3. Absolventul efectueazi calcule ingineresti si economice de complexitate medie si le asociaza cu
reprezentadri grafice letrice sau specifice proiectdrii asistate de calculator.

¢ R.J.1.2.4. Absolventul descrie fenomene si procese fizico-chimice si economice.

e RI1.25. Absolventul aplicd 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.

e RI1.26. Absolventul achizitioneazd si prelucreazd date, interpreteazd rezultate teoretice si
experimentale.

e R.I.1.2.7. Absolventul concepe solutii, respectand standarde relevante, pentru probleme de inginerie de
complexitate medie care indeplinesc nevoile specificate, respectand cerinte de sandtate publica,
sigurantd, bundstare, mediu, sustenabilitate si factori economici, precum si alte constrangeri specifice.

e RI1.2.8 Absolventul elaboreazd desene tehnice de executie si de ansamblu in format letric sau
proiectate asistat de calculator.

e RI.1.2.9. Absolventul aplica tehnici moderne de management de proiect, tehnici economice side luare a
deciziilor inclusiv intr-un cadru multidisciplinar.

1.3. Responsabilitate si autonomie

e RI.1.3.1. Absolventul aplici valorile eticii si deontologiei profesiei de inginer.

¢ R..1.3.2. Absolventul practicd rationamentul logic, evaluarea si autoevaluarea in luarea deciziilor.

e R.I.1.3.3. Absolventul comunici eficient despre activitdtile de inginerie cu o gama larga de public.

e RI1.3.4. Absolventul este angajat in invdtarea pe tot parcursul vietii pentru dobandirea si
implementarea cunostintelor, dupa cum este necesar, folosind strategii de invatare adecvate.

e R..1.3.5. Absolventul promoveazi dialogul, cooperarea, respectul fatd de ceilalti si interculturalitatea.

e RI.1.3.6. Absolventul lucreaza eficient ca membru in echipd sau lider al acesteia.

COMPETENTE PROFESIONALE SPECIFICE DOMENIULUI DE LICENTA MECATRONICA SI ROBOTICA

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

Rezultatele invatdrii

F02.1.1-PS7.2-01/ed.3,rev.6



2.1. Cunostinte

R1.2.1.1. Absolventul identifici si descrie metodele necesare efectudrii calculului de rezistentd si
deformabilitate a pieselor si structurilor de rezistenta, in regim static si dinamic la solicitari simple si
compuse.

R1.2.1.2. Absolventul identifici si descrie structura si proprietdtile celor mai utilizate categorii de
materiale (aliaje feroase, aliaje neferoase, polimeri, materiale compozite, materiale ceramice).

R.1.2.1.3. Absolventul identifica si descrie sistemul ISO de tolerante si ajustaje, principiile si metodele de
madsurare si control dimensional in sistemele tehnice.

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

R.1.2.1.5. Absolventul defineste cerinte tehnice.

R1.2.1.6. Absolventul demonstreazi cunoasterea fieciruia dintre cele patru domenii ale roboticii
(inginerie mecanica; inginerie electricd si electronicd; ingineria sistemelor si controlului proceselor;
informatica).

2.2, Aptitudini

R.1.2.2.1. Absolventul alege si aplicd metoda de calcul potrivita pentru diferite tipuri de solicitari mecanice
sau potrivite calculului Ia oboseald pentru diferite materiale.

R.1.2.2.2. Absolventul alege corect materialul in functie de aplicatie.

R.l.2.2.3. Absolventul alege si aplicd sistemul ISO de tolerante si ajustaje, principiile si metodele de
madsurare si control dimensional in sistemele tehnice.

R.1.2.2.4. 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 si in analiza
comparativa a solutiilor posibile.

R.l.2.2.5. Absolventul proiecteaza algoritmi de calcul asistat si procese tehnologice specifice executiei
produselor robotice.

2.3. Responsabilitate si autonomie

R.1.2.3.1. Absolventul utilizeazd componente sau structuri astfel incat sa reziste la solicitarile mecanice
impuse.

R..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.1.2.3.3. Absolventul utilizeaza sistemul ISO de tolerante si ajustaje, principiile si metodele de masurare
si control dimensional in sistemele tehnice.

R1.2.3.4. Absolventul apreciazd calitatea sistemelor mecatronice si robotice in functie de caracteristicile
materialelor si componentelor utilizate.

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

3.1. Cunostinte
R1.3.1.1. Absolventul identific3 si descrie simboluri standardizate pentru scheme si diagrame structurale
si de functionare din mecanica, electrotehnicd, electronicd, informaticd, opticd, pneumatica si hidraulica.
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e R..3.1.2. Absolventul explica Si interpreteaza standardele de desen tehnic si reprezentarile grafice
conventionale ingineresti in elaborarea de desene de executie, fise film tehnologice, manuale de produse
si manuale de incercari.

3.2. Aptitudini

e R..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.

e RI3.2.2. Absolventul utilizeazd scheme, diagrame de functionare si reprezentdri grafice tehnice,
specifice domeniului, in evaluarea comparativd a produselor.

e RI.3.2.3. Absolventul elaboreazi proiecte tehnice si tehnologice de executie a componentelor robotice.

e RI.3.2.4. Absolventul utilizeaza software de desen tehnic.

3.3. Responsabilitate si autonomie

¢ RI13.3.1. Absolventul decide modul de elaborare a documentatiei pentru un sistem robotic, inclusiv a

procedurilor de intretinere.

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

Rezultatele invatdrii

4.1. Cunostinte

e R.I4.1.1. Absolventul descrie terminologia tehnica specificd 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.

e R.I4.1.2. Absolventul explicd, interpreteazi si utilizeaza principiile de functionare ale subsistemelor
(mecanice, pneumatice, hidraulice, electrice, optice etc.) in proiectarea si implementarea schemelor bloc
si de functionare pentru sisteme de automatizare locala utilizate in robotica.

4.2. Aptitudini

e RI.4.2.1. Absolventul elaboreazd modelul constructiv-functional si proiecteazd ansamblurile partiale
(mecanice, pneumatice, hidraulice, electrice, optice etc.) integrate in subsisteme robotice pentru
automatizari locale.

e RI.4.2.2. Absolventul utilizeazd metode de evaluare a performantelor subsistemelor robotice in
aprecierea eficientei in exploatare a acestora.

e RI.4.2.3. Absolventul elaboreazd proiecte tehnice de executie pentru ansambluri partiale de baza
(mecanice, pneumatice hidraulice, electrice etc.) utilizate in robotica pentru automatizari locale.

4.3. Responsabilitate si autonomie

e RI.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.5 Proiectarea, realizarea si mentenanta subsistemelor si componentelor sistemelor robotice
Rezultatele invatarii
5.1. Cunostinte
o RI5.1.1. Absolventul defineste principiile si metodele de functionare, proiectare asistatd si simulare
pentru subsisteme si componente robotice.
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R.1.5.1.2. Absolventul identifica 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.

5.2. Aptitudini

R.1.5.2.1. Absolventul alege si aplica metode de evaluare a proiectelor de sisteme robotice.

R.1.5.2.2. Absolventul utilizeaza scheme (electrice, optice, pneumatice, hidraulice etc.) pentru elementele
componente ale unui sistem robotic in vederea realizarii proiectului tehnic si de executie.

R15.2.3. Absolventul utilizeazd eficient metodele moderne de evaluare, diagnosticare, misurare si
testare a componentelor si subsistemelor robotice.

R.1.5.2.4. Absolventul analizeazi datele testelor.

R.1.5.2.5. Absolventul elaboreazi proiectele tehnice si de executie pentru componente si subsisteme
robotice, inclusiv pentru micro si nano roboti, MEMS, NEMS si altele.

R.1.5.2.6. Absolventul ajusteaza proiectele produselor.

R.1.5.2.7. Absolventul elaboreaza proceduri de incercare a produselor, sistemelor si componentelor
robotice.

5.3. Responsabilitate si autonomie

R1.5.3.1. Absolventul efectueaza controlul calitatii.
R15.3.2. Absolventul elaboreazd schemele, diagramele structurale si de functionare, a reprezentdrilor
grafice si a documentelor tehnice specifice.

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

Rezultatele invatarii

6.1. Cunostinte

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

R1.6.1.2. Absolventul identific& 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.

R.1.6.1.3. Absolventul explici Si interpreteazd 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.1.6.2.1. Absolventul alege si proiecteaza un sistem de reglare automata.

R..6.2.2. Absolventul alege si aplica software specific pentru analiza circuitelor.

R1.6.23. Absolventul opereazi cu programe de instrumentatie virtuald si programeaza
microcontrolerele si automatele programabile pentru conducerea sistemelor robotice.

R.1.6.2.4. Absolventul analizeaza, 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.1.6.2.5. Absolventul realizeaza prototipuri virtuale si reale pentru ansambluri partiale de comanda si
control a sistemelor robotice, inclusiv pentru micro si nano roboti, MEMS, NEMS si altele.
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e R..6.2.6. Absolventul elaboreaza proceduri de incercare a produselor, sistemelor si componentelor
electronice.

e RI6.2.7. Absolventul dezvoltd software de tip open-source.

e RI.6.2.8. Absolventul proiecteazd componente de automatizare.

6.3. Responsabilitate si autonomie

e RI6.3.1. Absolventul decide cu privire la alegerea tipului de sistem de reglare automati ce trebuie
implementat in anumite aplicatii si este responsabil de functionarea corespunzdtoare a acestuia.

e R..6.3.2. Absolventul utilizeaza cunostintele dobandite in propunerea de circuite electronice in proiecte
de sisteme robotice, atat pentru comandd/generare de semnal, cat si pentru citire si interpretare de
semnale senzoriale.

CP.7 Proiectarea asistatd, realizarea si mentenanta sistemelor robotice prin integrarea subsistemelor
componente (mecanic, electronic, optic, informatic etc.).

Rezultatele invatdrii

7.1. Cunostinte

e R.I7.1.1. Absolventul defineste adecvat conceptele fundamentale de teorie generald a sistemelor in
sistemele particulare mecanice, electronice, optice si informatice care alcatuiesc un sistem robotic.

e RI7.1.2. Absolventul explicd si interpreteaza integrarea subsistemelor (mecanic, electronic, optic,
informatic etc.) pentru a forma sisteme robotice complexe.

e RI.7.1.3. Absolventul stie sa integreze cele patru domenii ale roboticii pentru a proiecta un sistem
robotic.

7.2. Aptitudini

e RI.7.2.1. Absolventul proiecteazd, construieste, programeazd, calibreazd, configureaza, testeazd,
porneste, opereaza, depaneaza si repard un sistem robotic.

e RI.7.2.2. Absolventul elaboreaza fluxurile logistice specifice aplicatiilor de sistem robotic cu studentul.

e RI.7.2.3. Absolventul utilizeazd proiectarea asistatd 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

e R.I7.3.1. Absolventul utilizeaza eficient metodele moderne de evaluare, diagnosticare, mdsurare si

testare a subsistemelor robotice prin abordare integrata.

CP.8 indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificarea exacti a obiectivelor de realizat, a resurselor disponibile,
conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare aferente
Rezultatele invatdrii
8.1. Cunostinte

¢ RI18.1.1. Absolventul identificd exact obiectivele de realizat si conditiile de finalizare a acestora in cadrul

unui proiect.

8.2. Aptitudini

e R.I.8.2.1 Absolventul elaboreazi un plan de lucru, un program siun buget.
8.3. Responsabilitate si autonomie

e RJI8.3.1. Absolventul asigurd managementul de proiect.
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e RI.8.3.2. Absolventul prezintd legitura intre obiectivele tehnice si de afaceri ale proiectului.

e RI.8.3.3. Absolventul implementeaza un plan de lucru prin munca in echipa si responsabilitati distribuite.

e RI.83.4. Absolventul gestioneaza si planifica diversele resurse, cum ar fi resursele umane, bugetul,
termenul, rezultatele si calitatea necesare pentru un anumit proiect.

e RI8.3.5. Absolventul monitorizeaza progresele inregistrate in cadrul proiectului pentru a realiza un
obiectiv specific intr-o anumita perioada de timp si cu un buget prestabilit.

e R.I.8.3.6. Absolventul finalizeaza un audit de proiect pentru a determina cele mai bune practici si domenii
de imbunatdtire.

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
Rezultatele invatarii
9.1. Cunostinte
e R.I.9.1.1. Absolventul di dovada de expertiza in anumite discipline.
9.2. Aptitudini
e RI9.2.1. Absolventul aplici o gandire analiticd doveditd prin elaborarea de idei folosind logica Si
rationamentul pentru a identifica punctele tari si punctele slabe ale solutiilor alternative, concluziilor sau
abordarilor problemelor.
e RI.9.2.2. Absolventul aplicd gandirea structuratd in vederea identificarii elementelor unui sistem robotic
Si rezolvdrii de probleme complexe.
¢ RI19.2.3. Absolventul gandeste logic pentru a stabili secventele de functionare ale unui sistem robotic.
e R..9.2.4. Absolventul gandeste in mod abstract, demonstrand capacitatea de a utiliza concepte pentru a
crea si intelege generalizdrile si de a le corela sau conecta la alte elemente, evenimente sau experiente.
9.3. Responsabilitate si autonomie
¢ R..9.3.1. Absolventul este capabil s coopereze si si se integreze in echipe pluridisciplinare.
¢ RI19.3.2. Absolventul interactioneazi profesional in mediile de cercetare si profesionale.
e RI1.9.3.3. Absolventul prezinti rezultatele analizelor.

CP.10 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 limbd de circulatie internationala.
Rezultatele invatarii
10.1. Cunostinte
¢ RI1.10.1.1. Absolventul cunoaste modul de realizare a prezentdrilor si comunicdrilor publice atat in limba
romana cat siintr-o limba de circulatie internationald.
10.2. Aptitudini
o RI1.10.2.1. Absolventul desfisoard activitati de cercetare literara.
e R.1.10.2.2. Absolventul gestioneazi date in domeniul cercetirii.
¢ RI1.10.2.3. Absolventul sintetizeaz informatii.
¢ RI1.10.2.4. Absolventul utilizeazi abilitéti de comunicare orald, scrisd si computerizatd pentru a comunica
si documenta planuri, actiuni si rezultate.
10.3. Responsabilitate si autonomie
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e RI.10.3.1. Absolventul gestioneaza dezvoltarea profesionald Si personala.

COMPETENTE PROFESIONALE ESCO
Competentele corespunzatoare codului ESCO 2149.15 - Robotics Engineering Expert sunt integrate in cele
definite anterior si sunt enumerate in continuare. Astfel, conform ESCO, absolventul:
e Interactioneaza profesional in mediile de cercetare si profesionale
e Adund informatii tehnice
e Ajusteaza proiectele ingineresti
e Analizeaza datele testelor
e Aprobd proiecte ingineresti
e Asigurda managementul de proiect
e Defineste cerinte tehnice
e Desfdsoara activitati de cercetare literara
e Dezvolta software de tip open-source
e Dddovada de expertiza disciplinara
e Efectueaza controlul calitatii
e Elaboreaza proceduri de testare a produselor, sistemelor si componentelor electronice
e Elaboreaza proceduri de testare a produselor, sistemelor si componentelor mecatronice
e Elaboreaza proceduri de testare a produselor, sistemelor si componentelor robotice
e (Gestioneaza date in domeniul cercetdrii
e (Gestioneaza dezvoltarea profesionala si personala
e (Gandeste in mod abstract
e Monitorizeaza standardele de calitate pentru fabricatie
e Pregdteste prototipuri pentru productie
e Prezintd rezultatele analizelor
e Proiecteazd componente de automatizare
e Proiecteaza prototipuri
e Realizeazd analize de date
e Respectd standardele privind siguranta echipamentelor tehnice
e Simuleaza modele robotice
e Sintetizeaza informatii
e Testeaza unitdti robotice
e Utilizeaza software de desen tehnic

2. STRUCTURA PE SAPTAMANI A ANULUI UNIVERSITAR
Numadr de semestre: 2

Numar de credite pe semestru: 30

Numadr de ore de activitdti didactice /saptdmana: 26-28
Numarul de saptamani: 14/semestru

Activitati didactice Sesiuni de examene Practica Vacante
Sem. | Sem. |l larna Vara Restante larna Primavara Vard
Anul | 14 14 3 4 2 - 2 1 10
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Anul Il 14 14 90 ore (3 sapt.) 2 10
Anul Il 14 14 90 ore 2 10
Anul IV 14 10 60 ore 2 -

In functie de specificul programului de studii, practica se organizeaza comasat sau/ si pe parcursul semestrelor.

3. ASIGURAREA FLEXIBILIZARII INSTRUIRII. CONDITIONARI

Flexibilizarea programului de studii este asigurata prin discipline optionale si discipline facultative. Disciplinele la
alegere (optionale) sunt propuse incepand cu semestrul al doilea si sunt grupate in discipline optionale sau
pachete optionale, care completeaza traseul de specializare a studentului. Alegerea traseului se face de cdtre
student in anul universitar anterior derularii disciplinelor sau pachetelor de discipline optionale.

Procedura de desfasurare a activitatilor didactice la disciplinele facultative si de inscriere a notelor/ calificativelor
in Suplimentul la diploma este prezentata in Regulamentul de activitate profesionald a studentilor si in
Instructiunea /nitierea si derularea disciplinelor facultative. Rlocarea creditelor pentru disciplinele facultative se
face in urma sustinerii colocviului de absolvire a cursului. Creditele obtinute la disciplinele facultative nu
inlocuiesc creditele pentru disciplinele obligatorii si optionale.

4. CONDITII DE INSCRIERE IN ANUL DE STUDII URMATOR. CONDITII DE PROMOVARE A UNUI AN DE STUDII
Conditiile de inscriere in anul urmator, conditiile de a urma module de curs in avans, conditiile de promovare sunt
cuprinse in Regulamentul privind activitatea profesionald a studentilor.

5. EXAMENUL DE FINALIZARE A STUDIILOR

Perioada de intocmire a proiectului de licenta: incepand cu penultimul semestru de studii.

Definitivarea proiectului de diploma: in ultimul semestru de studii.

Perioada de sustinere a proiectului de diploma : in sesiunea iunie-iulie a ultimului an de studii.

Numarul de credite pentru sustinerea proiectului de diplomd : 10 credite (in plus fata de cele 180 / 240 / 360).

6. DISCIPLINELE DE STUDII PE ANI

10
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Ministerul Educatiei si Cercetdrii
Universitatea Transilvania din Bragov Plan de invdtdmant valabil in an universitar 2026-2027
Facultatea de Inginerie Electricd si Stiinta Calculatoarelor
Programul de studii universitare de licenta: Roboticd
Domeniul fundamental: $tiinte ingineresti
Domeniul de licenta: Mecatronicd si robotica
Durata studiilor: 4 ani
Forma de invatdmant: Cu frecventd

ANULI

Nr. Discipline cu criteriul: - Semestrul | Semestrul Il
. - 1 2
crt. Obligatoriu c|Ss|L P Pr SI Vv Cr c S L P Pr | SI Vv Cr
1 |Analiza matematica DF |DOB] 3 2 0 0 0 80 E 5
Algebra liniara si geometrie
2 . ' DF |DOB| 3 2 0 0 0 80 E 5
analitica
Programarea calculatoarelor si
3 |.°° DF |[poB| 2 | o | 2 0 0 41 E 5
limbaje de programare
4 ILogicé computationala DF |DOB| 2 1 0 0 0 58 E 5
5 |Mecanica oF ool 2 [ o | 2| o o | eo E 5
Comunicare. Etica si integritate
6 o ’ pc|ooB|l 1| 2| o 0 0 78 E 2
academica
7 |Limba engleza | DC |DOB]| 1 1 0 0 0 22 E 2
IEduca;ie fizica i sport | DC |DOB| 0 1 0 0 0 1 \Y 1
IDinamica sistemelor DS |DOB 2 0 1 0 0 58 E
Programarea calculatoarelor si
10]. °° DF |poB 3 0 3 0 0o | &1 E
limbaje de programare Il
1 IMatematici speciale DF |DOB 3 2 0 0 0 55 E
12 IEIectrotehnici DF |DOB 3 2 0 0 0 80 E
13 IFizici DF |DOB 3 0 1 0 0 44 E
14 |Grafica asistata de calculator DF |DOB 1 0 1 0 0 72 E
15 JLimba engleza Il DC |DOB 1 1 0 0 0 22 E
16 IEduca;ie fizica i sport Il DC |DOB 0 1 0 0 0 1 v
E|C |V E c|v
Total 14 | 9 4 0 0 439 30 16 6 6 0 0 383 30
7 0 1 0 1
Total ore didactice pe saptamana 27 28
Nr. Discipline cu criteriul: e e Semestrul | Semestrul Il
- 1 2
crt. Facultativ c|s|L P Pr Si v Cr C S L P Pr | SI ') Cr
1 |Complemente de Matematical | DF |DFA| 1 1 0 0 0 E 2
2 |Voluntariat DC |DFA] O 0 0 6 0 v 1
3 |Limbd romanicé 1 (spaniold) DC |DFA| 1 1 0 0 0 32 Vv 2
4 ILimbé romanici 1 (francezi) DC |DFA| 1 1 0 0 0 32 Vv 2
5 |Limb romanica 1 (italiand) DC |DFA] 1 1 0 0 0 32 v 2
6 |Complemente de Matematicad Il| DF | DFA 1 1 0 0 0 E 1
7 |Voluntariat DC | DFA (] 0 0 6 0 v 1
8 |Limb& romanici 2 (spaniold) DC | DFA 1 1 0 0 0 32 v 1
9 ILimbé romanica 2 (francezi) DC | DFA 11 2 0 0 0 32 v 2
10 ILimbé romanica 2 (italiand) DC | DFA 1 1 0 0 0 32 v 2
E|C |V E C
Total 4 4 0 6 0 96 9 14 5 0 6 0 96
1 0 4 0 4
Total ore didactice pe saptamana 14 25
Legenda:
C = criteriul continutuluk DF - discipline fundamentale DD - discipline in domeniu (unde este cazul)

DS - discipline de specialitate DC - discipline complementare
C."” = criteriul obligativititii  DOB- discipline obligatorii (impuse) DOP -discipline optionale
DFA —disciplinefacultative

F02.1.1-PS7.2-01/ed.3,rev.6




Sl = ore de studiu individual

RECTOR,
PROF. DR. I0AN VASILE ABRUDAN

DIRECTOR DEPARTAMENT,
PROF. DR. SORIN AUREL MORARU

F02.1.1-PS7.2-01/ed.3,rev.6

DECAN,
PROF. DR. TITUS CONSTANTIN BALAN

COORDONATOR PROGRAM STUDII,
PROF. DR. SORIN MIHAI GRIGORESCU
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Universitatea Transilvania din Brasov

Facultatea de Inginerie Electricd si Stiinta Calculatoarelor
Programul de studii universitare de licenta: Robotica
Domeniul fundamental: Stiinte ingineresti

Domeniul de licenta: Mecatronicd si robotica

Durata studiilor: 4 ani

Forma de invdtdmant: Cu frecventa

ANULII

Ministerul Educatiei si Cercetarii
Plan de invitdmant valabil in an universitar 2027-2028

Nr. Discipline cu criteriul: e e Semestrul | Semestrul Il
crt. Obligatoriu ! *lels |t P Pr | SI v Cr c S L P Pr | sI ') Cr
1 |Bazele roboticii DS |DOB| 2 0 2 0 0 69 E 5
2 |Electronica DS |DOB| 2 0 1 0 0 83 E 5
3 [Teoria sistemelor | DS |DOB| 3 0 1 1 0 55 E 5
4 |Metode numerice DF |DOB] 2 0 2 0 0 44 E 4
5 |Programare Java ps|ooBl 2 [ o | 2 | 1 o | 30 E 4
6 |Stiinta si ingineria materialelor | DS |DOB| 2 0 2 0 0 69 E 4
7 |Limba engleza 1l DC |DOB| 1 1 0 0 0 22 E 2
8 |Educatie fizica Il ocfooBl o [ 1[0 o | o | 11 v 1
9 IMecanisme si organe de masini| DS |DOB 3 2 1 41 E 5
10 |Mecanica fluidelor ps |pos 1 1] 0 22 E 2
- I-\rhitec.tura calculatoarelor os loos ) o 5 o o 69 E 4
numerice
12 |Electronica digitald DS |DOB 2 0 1 0 33 E 3
13 IRezistenta materialelor DS |DOB 2 0 1 0 33 E 3
14 IMasini si actionari electrice DS |DOB 2 0 2 0 19 E 3
15 IPractica DS |DOB 0 0 0 0 30 10 E 4
16 ILimba engleza IV DC |DOB 1 1 0 0 22 E 2
17 IEducatie fizica IV DC |DOB (] 1 0 0 1 v 1
Total 14 2 10 2 0 383 E v 30 13 2 9 1 30 | 260 c 27
7] 011 0
Total ore didactice pe saptdamana 28 25
Nr. Discipline cu criteriul: - Semestrul | Semestrul Il
crt. Optional "1?lecis|L| P |Pp|s v aclc|s|L|P|P|s v Cr
1 |Teoria sistemelor Il DS |DOP 2 1 33 E 3
1 |Semnale si sisteme - | DS |DOP 2 1 33 E 3
Total 0 0 0 0 0 0 E 0 2 0 1 0 0 33 c 3
0 0 0 0
Total ore didactice pe saptamana 0 3
Nr. | Discipline cucriteriul: | _..f .. Semestrul | Semestrul Il
crt. Facultativ ! *lels|L P Pr | SI Cr C S L P Pr | SI ') Cr
1 [Voluntariat DC |DFA] O 0 0 6 0 0 Vv 1
2 |Scriere academica DS |DFA| 2 2 0 0 0 0 Vv 1
3 |Voluntariat DC | DFA (] 0 0 6 0 0 v 1
Total 2 2 0 6 0 0 E v 2 (] 0 0 6 0 0 c 1
0 0 2 0
Total ore didactice pe saptamana 10 6
Legenda:
C:" = criteriul continutuluf DF - discipline fundamentale DD - discipline in domeniu (unde este cazul)
DS - discipline de specialitate DC - discipline complementare
C.” = criteriul obligativititii  DOB- discipline obligatorii (impuse) DOP —discipline optionale
13
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Sl = ore de studiu individual

RECTOR,
PROF. DR. IOAN VASILE ABRUDAN

DIRECTOR DEPARTAMENT,
PROF. DR. SORIN AUREL MORARU

F02.1.1-PS7.2-01/ed.3,rev.6

DFA -disciplinefacultative

DECAN,
PROF. DR. TITUS CONSTANTIN BALAN

COORDONATOR PROGRAM STUDII,
PROF. DR. SORIN MIHAI GRIGORESCU
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Universitatea Transilvania din Brasov

Facultatea de Inginerie Electricd si Stiinta Calculatoarelor

Programul de studii universitare de licenta: Robotica
Domeniul fundamental: Stiinte ingineresti
Domeniul de licenta: Mecatronicd si robotica

Durata studiilor: 4 ani
Forma de invdtdmant: Cu frecventa

ANULTI

Ministerul Educatiei si Cercetarii
Plan de invitdmant valabil in an universitar 2028-2029

Nr. Discipline cu criteriul: e e Semestrul | Semestrul Il
. . 1 2
crt. Obligatoriu c L Pr | SI v Cr c S L P Pr | SI Vv Cr
1 |Inteligenta artificiala DS |DOB| 2 2 80 5
2 |ingineria reglrii ps |pos| 2 2 69 E 5
Bazele cinematicii robotilor
3 | o DS |poB| 2 2 0 69 E 5
industriali
4 IReaIitate virtuala DS |DOB| 2 2 0 44 E 5
Comanda si programarea
5 |masinilor unelte cu comanda DS |DOB| 2 2 0 44 E 5
numerica
6 IDinamica robotilor DS |DOB 2 0 2 0 0 44 E 4
7 IReteIe neuronale DS |DOB 2 0 2 0 0 44 E 4
8 IRoboti mobili DS |DOB 2 0 1 0 0 33 E 3
9 |Automate programabile DS |DOB 2 0 2 0 0 19 E 3
10 |Senzori si sisteme senzoriale DS |DOB 2 0 2 0 0 44 E 4
11 |Practica DS |DOB 0 0 0 0 30 10 E 4
C
Total 10 10 0 306 25 10 0 9 1] 30 194 22
5 0 0 0
Total ore didactice pe saptamana 21 19
Nr. Discipline cu criteriul: - Semestrul | Semestrul Il
- 1 2
crt. Optional c L Pr | SI v Cr c S L P Pr | SI v Cr
|Microprocesoare si
1 . DS |DOP| 2 2 0 80 E 5
microcontrolere
1 |Microcontrolere in robotica DS |DOP| 2 2 0 80 E 5
Sisteme incorporate
2 DS |DOP 2 0 2 0 0 44 E 4
|(Embedded Systems)
[Microcontrollere si DSP-uri
2 . DS |pboP 2 0 2 0 0 | 44 E 4
specializate
3 |Sisteme mecatronice DS |DOP 2 0 2 0 0 44 E 4
Calculul si constructia
3 . - DS |DOP 2 0 2 0 0 44 E 4
sistemelor mecatronice
E C
Total 2 2 0 80 5 4 0 4 0 0 88 8
1 0 0 0
Total ore didactice pe saptamana 5 8
Nr. | Discipline cucriteriul: | _..f .. Semestrul | Semestrul Il
. 1 2
crt. Facultativ (o L Pr SI Vv Cr C S L P Pr | SI ') Cr
Dreptul proprietatii
1 | ! DC |DFA| 2 0 0 0 Vv 1
intelectuale
2 |Voluntariat DC |DFA| O 0 0 25 Vv 1
3 |Antreprenoriat DC | DFA 2 Vv 1
4 |Voluntariat DC | DFA 0 v 1
'} C
Total 2 0 0 25 2 2 0 0 6 0 0 2
0 0 2 0
Total ore didactice pe saptamana 8 8
15
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Legenda:
Ci* = criteriul continutuluf DF - discipline fundamentale
DS - discipline de specialitate DC - discipline complementare
C."” = criteriul obligativitdtit DOB- discipline obligatorii (impuse)

Sl = ore de studiu individual

RECTOR,
PROF. DR. IOAN VASILE ABRUDAN

DIRECTOR DEPARTAMENT,
PROF. DR. SORIN AUREL MORARU

F02.1.1-PS7.2-01/ed.3,rev.6

DD - discipline in domeniu (unde este cazul)
DOP —discipline optionale

DFA -disciplinefacultative

DECAN,
PROF. DR. TITUS CONSTANTIN BALAN

COORDONATOR PROGRAM STUDII,
PROF. DR. SORIN MIHAI GRIGORESCU
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Universitatea Transilvania din Brasov

Facultatea de Inginerie Electricd si Stiinta Calculatoarelor
Programul de studii universitare de licenta: Robotica
Domeniul fundamental: Stiinte ingineresti

Domeniul de licenta: Mecatronicd si robotica

Durata studiilor: 4 ani

Forma de invdtdmant: Cu frecventa

ANUL IV

Ministerul Educatiei si Cercetarii
Plan de invdtdmant valabil in an universitar 2029-2030

Nr. Discipline cu criteriul: el e Semestrul | Semestrul Il
. - 1 2
crt. Obligatoriu c|s|L P Pr | SI v Cr c S L P Pr | sI ') Cr
1 |Vedere artificiala DS |DOB| 2 0 2 1 0 80 5
2 |Proiectarea robotilor DS |DOB] 2 | O 0 2 0 69 E 5
Sisteme de conducere in
3 ) DS |DOB| 2 0 0 2 0 44 E 4
robotica
4 |Fiziologia sistemului nervos DS |DOB| 2 0 2 0 0 44 E
5 IProgramarea robotilor DS |DOB| 2 0 2 0 0 33 E
|Modelarea si identificarea
6 |. . DS |DOB| 2 0 2 0 0 44 E 4
sistemelor mecatronice
|Managementul sistemelor
7 N DS |DOB 2 0 1 1 0 85 E 5
robotizate
8 |Automate si microprogramare | DS | DOB 2 0 1 0 0 45 E 5
Elaborarea proiectului de
9 1. . DS |DOB (1] 0 6 0 0 120 E 5
diploma
E (o
Total 12| 0 | 8 5 0 | 314 26 4 0 8 1 0 | 250 15
6 0 0 0 0
Total ore didactice pe saptamana 25 13
Nr. Discipline cu criteriul: o les Semestrul | Semestrul Il
- 1 2
crt. Optional c|S|L P Pr SI Vv Cr C S L P Pr | SI ') Cr
Sisteme de captare, transmisie
1. . . DS |DOP| 2 0 2 0 0 44 E 4
si redare a imaginii
Sisteme de achizitie, interfete
1].. o DS|DOP| 2 | 0 | 2 0 0 44 E 4
si instrumentatie virtuala
2 |Sisteme CAD-CAM-CAE DS |DOP 2 0 1 1 0 35 E 5
Analiza cu elemente finite in
2 . DS |DOP 2 0 1 1 0 35 E 5
robotica
Actionarea hidraulica a
3 . L DS |DOP 2 0 1 2 0 55 E 5
robotilor industriali
Actionarea pneumatica si
3 ' i ' DS |DOP 2 0 1 2 0 55 E 5
comanda manipulatoarelor
4 |Tehnologii web DS |DOP 2 1 2 0 0 100 E 5
Aplicatii Web pentru comert
4 t ' DS |DOP 2 1 2 0 0 100 E 5
electronic
E C
Total 2 0 2 0 0 44 4 6 1 4 3 0 190 15
1 0 0 0 0
Total ore didactice pe saptamana 4 14
Nr. Discipline cu criteriul: e len Semestrul | Semestrul Il
- 1 2
crt. Facultativ c|Ss|L P Pr | SI v Cr c S L P Pr | SI ') Cr
1 |[Criptografie DF |DFA] 2 0 2 0 0 0 v 1
2 |Voluntariat DC |DFA| O 0 0 1
3 |Voluntariat DC | DFA 0 0 v 1
4 |Circuite VLSI DF | DFA v 1
E Vv c
Total 2 0 2 6 0 (1] 2 2 0 2 6 0 0 2
0 0 2 0 2
17
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I Total ore didactice pe saptamana I 10 I 10

Legenda:
Ci" = criteriul continutuluf DF - discipline fundamentale DD - discipline in domeniu (unde este cazul)
DS - discipline de specialitate DC - discipline complementare
C.” = criteriul obligativitdtit  DOB- discipline obligatorii (impuse) DOP —discipline optionale
DFA -disciplinefacultative
Sl = ore de studiu individual

RECTOR, DECAN,

PROF. DR. I0AN VASILE ABRUDAN PROF. DR. TITUS CONSTANTIN BALAN
DIRECTOR DEPARTAMENT, COORDONATOR PROGRAM STUDII,
PROF. DR. SORIN AUREL MORARU PROF. DR. SORIN MIHAI GRIGORESCU

F02.1.1-PS7.2-01/ed.3,rev.6
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Universitatea Transilvania din Brasov

Facultatea de Inginerie Electricd si Stiinta Calculatoarelor

Programul de studii universitare de licenta: Roboticd

Domeniul fundamental: $tiinte ingineresti
Domeniul de licenta: Mecatronicd si robotica
Durata studiilor: 4 ani

Forma de invatdmant: Cu frecventd

Ministerul Educatiei si Cercetdrii

BILANT GENERAL |

Nr. Discipline Anl Anll Anlll An IV Total ore Total %

crt.

1 Obligatoriu 770 772 590 480 2612 86.15

2 Optional 0 42 182 196 420 13.85
Total 770 814 772 676 3032 100

3 Facultativ 546 224 224 240 1234

BILANT GENERAL I

Nr. Discipline Anl Anll Anlll An IV Total ore Total %

crt.

1 Discipline 658 56 0 96 658 21.7
fundamentale

2 Discipline de 42 730 772 676 2164 71.37
specialitate

3 Discipline 616 252 224 144 210 6.93
complementare
Total 770 814 772 676 3032 100

RECTOR, DECAN,

PROF. DR. I0AN VASILE ABRUDAN

DIRECTOR DEPARTAMENT,
PROF. DR. SORIN AUREL MORARU

F02.1.1-PS7.2-01/ed.3,rev.6

PROF. DR. TITUS CONSTANTIN BALAN

COORDONATOR PROGRAM STUDII,
PROF. DR. SORIN MIHAI GRIGORESCU
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