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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Invatdmant superior/ | Universitatea Nationala de Stiinta si Tehnologie
POLITEHNICA din Bucuresti

1.2 Facultatea Facultatea de Inginerie Industriald si Robotica /

1.3 Departamentul/ -

1.4 Domeniul de studii universitare Inginerie Industriala

1.5 Programul de studii universitare | Inginerie Integrata

1.6 Ciclul de studii universitare Licenta// Bachelor

1.7 Limba de predare Roméand/

1.8 Locatia geografica de desfasurare | Bucuresti/
a studiilor

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei
Course title

(ro) Robotica

(en)

2.2 Titularul/ii activitatilor de curs Prof.dr.ing. Diana Popescu

2.3 Titularul/ii activitatilor de seminar / Prof.dr.ing. Diana Popescu

laborator/proiect

2.4 Anul de 3 |2.5 Semestrul I (2.6. Tipul de E |2.7 Statutul Ob
studiu evaluare disciplinei

2.8 Categoria DS 2.9 Codul disciplinei/ | UPB.06.S.06.0.003
formativa

3. Timpul total (ore pe semestru al activitdtilor didactice)

3.1 Numar de ore pe saptamana 4 Din care: 3.2 curs/ |2 33 2
seminar/laborator/proiex
t
3.4 Total ore din planul de invdtdmant 56 | Din care: 3.5 curs’ |28 | 3.6 28
seminar/laborator/proie
ct
Distributia fondului de timp : ore
Studiul dupd manual, suport de curs, bibliografie si notlte 32
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate
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Pregatire seminarii/ laboratoare/proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri

Tutorat 2
Examinari 4
Alte activitati (daca existd): -
3.7 Total ore studiu individual 38
3.8 Total ore pe semestru 100!
3.9 Numirul de credite/ 4?
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum Bazele fabricatiei Digitale/
Proiectare Asistata de Calculator 1, 2/
Proiectarea Sistemelor Mecanice/
Procese de Fabricatie 1/
4.2 de rezultate ale Invatarii Nu este cazul/
5.1 de desfasurare a Existenta unui amfiteatru dotat corespunzator care sa asigure minim 1
cursului m?/student/
5.2 de desfasurare a Existenta unui laborator dotat corespunzator care sa asigure minim 2,5
seminarului/laboratorului/ | m?/student/
proiectului

5. Conditii necesare pentru desfasurarea optima a activitatilor didactice (acolo unde este cazul)

6. Obiectiv general Cunoasterea notiunilor de baza specifice domeniului
“Robotica” si aprofundarea cunostintelor fundamentale referitoare la robotii industriali si aplicatiile
industriale ale acestora. /

Obiective specifice/

Curs/

Cunoasterea notiunilor de baza specifice domeniului “Robotica” si aprofundarea cunostintelor fundamentale
referitoare la robotii industriali si aplicatiile industriale ale acestora. Insusirea cunostintelor de specialitate in
domeniul conceptiei si exploatarii robotilor industriali (RI) si componentelor perirobotice (CPR),

! Se va calcula tindnd cont cd se acordd un credit pentru volumul de muncd care ii revine unui student cu frecventd la zi pentru a
echivala 25 de ore de pregdtire pentru dobéndirea rezultatelor invatarii.
2 Se va completa conform planului de invatdmant.
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specificului implementarii RI in sistemele de productie si respectiv conceptiei si exploatarii sistemelor de
fabricatie robotizate. Fundamentarea activitatii de elaborare a proiectului de diploma pentru specializarea
Inginerie Industriala /

Aplicatii/

Studiul asistat si aplicativ al caracteristicilor constructiv — functionale specifice ale componentelor /
ansamblurilor partiale / ansamblului general al RI / CPR; intelegerea specificului exploatarii RI; analiza
conceptiei efectorilor RI, a sistemelor de cuplare decuplare automata acestora si a modului de adaptare a
acestora la RI in diferite aplicatii la scara reald; programarea prin instruire a RI pentru diferite modele de RI
si aplicatii de productie robotizata /

7. Rezultatele Invatarii

La finalul cursului, studentul va putea: /
* sa recunoasca si sa utilizeze notiuni si terminologie specifica roboticii industriale (RI) si echipamentelor
perirobotice (CPR)/

* sd analizeze structura constructiv—functionald a robotilor industriali si sa distingd arhitecturile utilizate in
aplicatiile de productie/

* 5@ selecteze si sa configureze efectori finali si echipamente perirobotice in functie de operatiile robotizate
(manipulare, paletizare, sudare, prelucrare, asamblare etc.)/

 sd programeze roboti industriali prin instruire (teach-in) pentru aplicatii tehnologice specifice/

* sa interpreteze documentatia tehnicd, cataloagele de produs si standardele utilizate in proiectarea si
exploatarea celulelor robotizate/
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Cunostinte/

* Studentul/absolventul explica rezultate teoretice, rezultate experimentale si documentatie tehnica
asociate produselor, fenomenelor si proceselor industriale /

* Studentul/absolventul identifica si descrie sisteme software pentru programare, gestiune a
bazelor de date, grafica si modelare a produselor si tehnologiilor industriale/

* Recunoaste componentele principale ale robotilor industriali si echipamentelor perirobotice
(CPR)./

* [dentifica tipurile de arhitecturi utilizate in robotica industriald (brat articulat, SCARA, portal
etc.)./

* Explica structura constructiv—functionala a subsistemelor unui robot industrial (mecanic,
actionare, senzorial, comanda)./

* Clasifica efectorii finali in functie de operatiile robotizate (manipulare, sudare, paletizare,
prelucrare, asamblare etc.)./

» Exemplifica aplicatii specifice de integrare a robotilor industriali in procese de productie
automatizate./

* Compara tehnici de programare a robotilor industriali (teach-in, textuala, offline)./

* Distinge intre subsisteme aferente robotilor (servoaxa, senzori, controllere de proces, sisteme
perirobotice)./
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Abilitati/

* Studentul/absolventul interpreteaza fenomene si procese industriale si opereaza cu acestea /

* Studentul/absolventul face achizitie de date experimentale asociate unor procese industriale si le
prelucreaza /

* Studentul/absolventul interpreteaza rezultate teoretice si experimentale obtinute in urma studierii
unor procese industriale. /

* Studentul/absolventul elaboreaza si utilizeaza instrumente software personalizate care rezolva
probleme tehnice. /

* Studentul/absolventul elaboreaza proiecte profesionale pentru care selecteaza si utilizeaza
aplicatii software si tehnologii digitale asociate produselor si proceselor industriale /

*Selecteaza tipul de robot industrial si arhitectura adecvata unei aplicatii de productie
(manipulare, sudare, asamblare, prelucrare etc.)./

* Aplica principii de configurare a efectorilor finali si a echipamentelor perirobotice in functie de
operatia robotizata./

* Dezvolta strategii de programare prin instruire (teach-in) pentru efectuarea operatiilor
robotizate./

* Identifica solutii si propune modele de celule robotizate adaptate cerintelor procesului de
productie./

* Interpreteaza si utilizeaza documentatii tehnice, cataloage electronice si manuale de produs
pentru selectia si operarea robotilor./

* Concepe configuratii preliminare pentru integrarea robotilor in sisteme flexibile de fabricatie/

Responsabilitate si autonomie/

* Studentul/absolventul demonstreaza autonomie 1n invatare pe problematici specifice produselor,
fenomenelor si proceselor industriale./

» Studentul/absolventul selecteaza si utilizeaza surse bibliografice specifice domeniului../

*Analizeaza si interpreteaza oportunitati tehnologice in integrarea robotilor industriali,
argumentand impactul solutiilor propuse./

* Aplica principii de eticd profesionala in evaluarea efectelor tehnologice asupra mediului si
asupra proceselor de productie automatizata.

* Demonstreaza autonomie in organizarea si rezolvarea sarcinilor practice din laborator si in
colaborarea cu echipa de proiect./
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8. Metode de predare/

Predarea este centratd pe student, avand ca obiectiv dezvoltarea progresiva a competentelor teoretice si
practice in domeniul roboticii industriale. Cursurile combina expunerea teoreticd cu demonstratii vizuale,
analizd de exemple industriale si recapitulari scurte ale notiunilor parcurse, realizate in functie de
dificultatile intdmpinate de studenti. Utilizarea materialelor multimedia, schemelor tehnice si a
documentatiilor de produs faciliteaza intelegerea si transferul conceptelor citre aplicatii reale. In laborator,
studentii lucreazd individual pentru configurarea robotilor, selectarea efectorilor finali, identificarea
caracteristicilor tehnice si descrierea aplicatiilor industriale care integreaza roboti industriali. Exercitiile sunt
structurate gradual, astfel incat fiecare student sd poatd progresa in ritmul propriu. Activitatea practica este
completatd cu utilizarea software-ului de simulare, pentru a conecta programarea cu studiul arhitecturilor
robotice si al aplicatiilor industriale. Progresul este monitorizat continuu, prin analiza solutiilor tehnice
propuse si corectarea programelor individuale. In cazul identificarii unor dificultiti, se aplici masuri
remediale personalizate: explicatii suplimentare, exercitii individuale, acces la resurse multimedia si
recomandari bibliografice. Astfel, procesul de predare sprijind autonomia in 1invatare, formarea
competentelor practice si capacitatea de a interpreta solutii tehnologice specifice roboticii industriale./

9. Continuturi

CURS
. . Nr.
Capitolul Continutul
ore
Introducere in robotica industriald. Terminologie, clasificare, domenii de
I utilizare, standardizare. / 4
Structura robotului industrial. Subsisteme mecanic, actionare, senzorial,
I comanda. Unitati operationald si informationala. Interfatd cu operatorul. / )
Arhitecturi de roboti industriali. Seriali, SCARA, portal, paraleli (DELTA,
I hexapod). Modele constructive actuale. Producatori principali. / 6
Echipare perirobotica si asociere cu RI. End-effectors, echipamente tehnologice
v asociate, controllere de proces, interconectare cu alte echipamente. / 4
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Manipulare si operatii generale. Implementarea RI 1n aplicatii de manipulare
\% piese, incarcare/descarcare echipamente, sortare si alimentare. / 4
Aplicatii de proces tehnologic. Utilizarea RI in deformare la rece a tablelor,
VI prelucrari mecanice cu scule antrenate (robotic machining), operatii cu unelte 4
speciale. /
Operatii industriale specializate. Sudare, vopsire, manipulare piese injectate
VII plastic, aplicatii dedicate in industria prelucrarii maselor plastice. / 4
Total: 28
Bibliografie:

1. Popescu, D. Curs Robotics, disponibil online pe Moodle

2."Robotic Visions to 2020 and beyound - The Strategic Research Agenda for Robotics in Europe, 07 /
2009", EUROP - European Robotics Technology Platform, Publisher EUROP, Diamant Building Bd. A
Reyers 80, 1030, Brussels, Belgium, 07 / 2009

3. Nicolescu A., - ,,Optimum design of IR’s NC axis — Part 1: General overview on IR’s NC axis modern
design. 3D load’s distribution reducing on NC axis level”, “International Conference on Optimization of
the Robots and Manipulators OPTIROB 06", ISBN (10) 973-648-572-2, ISBN (13) 978-973-648-572-
5, Editura BREN, Bucuresti 2006

4. Nicolescu A., - ,,Optimum design of IR’s NC axis — Part 2: Load’s distribution on guiding / bearing and
driving systems level“,“International Conference on Optimization of the Robots and Manipulators
OPTIROB_06, ISBN (10) 973-648-572-2, ISBN (13) 978-973-648-572-5, Editura BREN, Bucuresti
2006, pag. 135...143,

5. Nof, S.Y (ed)— Handbook of Industrial Robotics, 2nd Edition, Wiley, 2016.

6. Monkman, G J.; Hesse, S; Steinmann, R; Schunk, H — Robot Grippers, Wiley-VCH, 2007, ISBN-13:
978-3-527-40619-7

LABORATOR/ SEMINAR/PROIECT

Nr. . Nr.
Continutul
crt. ’ ore
1. Introducere in laborator. Siguranta, tematicd, evaluare. / )
2. Identificarea arhitecturilor de roboti si a caracteristicilor tehnice. Lucru cu documentatii
de producator; realizarea comparatiilor intre modele de roboti. / 4
3. Echipare tehnologicd si efectori. Caracteristicile constructive ale efectorilor, tipuri de
prehensiune si corelarea lor cu obiectele manipulate in diverse procese. / )
4. Studiu aplicativ pe o aplicatie industriala de referintd. Descrierea functiilor robotului,
corelarea miscarilor cu componentele celulei, identificarea efectorului utilizat. / 4
5. Analiza comparativd a aplicatiilor similare. Selectarea unor aplicatii suplimentare si
identificarea diferentelor constructive-functionale la roboti, efectori si echipamente 6
asociate. /
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6. Sinteza asistatd (layout). Reprezentarea celulei robotizate, identificarea componentelor 6
si prezentarea functiondrii la nivel general. /

7. Prezentarea referatelor si evaluare finald. Sustinere, discutii tehnice, feedback. / 4

Total: 28

Bibliografie:

1. Popescu, D. Curs Robotics, disponibil online pe Moodle

2. "Robotic Visions to 2020 and beyound - The Strategic Research Agenda for Robotics in Europe, 07 /
2009", EUROP - European Robotics Technology Platform, Publisher EUROP, Diamant Building Bd. A
Reyers 80, 1030, Brussels, Belgium, 07 / 2009

3. Nicolescu A., - ,,Optimum design of IR’s NC axis — Part 1: General overview on IR’s NC axis modern
design. 3D load’s distribution reducing on NC axis level”, “International Conference on Optimization of
the Robots and Manipulators OPTIROB_06”, ISBN (10) 973-648-572-2, ISBN (13) 978-973-648-572-5,
Editura BREN, Bucuresti 2006

4. Nicolescu A., - ,,Optimum design of IR’s NC axis — Part 2: Load’s distribution on guiding / bearing
and driving systems level,“International Conference on Optimization of the Robots and Manipulators
OPTIROB 06, ISBN (10) 973-648-572-2, ISBN (13) 978-973-648-572-5, Editura BREN, Bucuresti
2006, pag. 135...143,

5. Nof, S.Y (ed)- Handbook of Industrial Robotics, 2nd Edition, Wiley, 2016.

6. Monkman, G J.; Hesse, S; Steinmann, R; Schunk, H — Robot Grippers, Wiley-VCH, 2007, ISBN-13:
978-3-527-40619-7

10. Evaluare

Tip activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de
evaluare

10.3 Pondere din
nota finala

10.4 Curs/ 4 subiecte scrise / Examen scris/ 40%
10.5 Laborator / | 2 Rapoarte laboratoare/ 2 Rapoarte (10 p + 25%
15p)
Raport final laborator/ Raport, 25%
prezentare
Lucrare scrisd fara degrevare / Lucrare 10%
semestriala/

10.6 Conditii de promovare

Conditii de promovare: minimum 50 de puncte obtinute; 50,...54p = nota §; 55,....64p = nota 6; 65,....74. =
nota 7; 75,...84p = nota 8; 85...94p = nota 9; 95,...100 p = nota 10/
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Data completarii Titular de curs/ Titular(ii) de aplicatii/
Prof.dr.ing. Diana Popescu

04.09.2025 Prof.dr.ing. Diana Popescu

Data avizarii in Director de departament/

departament Prof.dr.ing. Tiberiu Gabriel DOBRESCU

17.09.2025

Data aprobarii in Decan

Consiliul Facultatii ~ Prof. Dr. Ing. Ec. Cristian DOICIN




