FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Invatdmant superior UNIVERSITATEA DIN ORADEA

1.2 Facultatea FACULTATEA DE INGINERIE ELECTRICA SI
TEHNOLOGIA INFORMATIEI

1.3 Departamentul INGINERIE ELECTRICA

1.4 Domeniul de studii INGINERIE ELECTRICA

1.5 Ciclul de studii LICENTA

1.6 Programul de studii/Calificarea INGINERIE ELECTRICA SI CALCULATOARE /INGINER

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei Robotica

2.2 Titularul activitatilor de curs Conf.dr.ing. Tiberiu Barabas

2.3 Titularul activitatilor de laborator/proiect Conf.dr.ing. Tiberiu Barabas

2.4 Anul de studiu | III | 2.5 Semestrul | 6 | 2.6 Tipul de evaluare | Ex | 2.7 Regimul disciplinei | DS

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 /proiect 1/-

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

Distributia fondului de timp ore 8

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 4

Documentare suplimentard 1n biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 1

Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 1

Tutoriat

Examinari 2

Alte actiVitati.....c...covveeerveeereennnne..

3.7 Total ore studiu individual 8

3.9 Total ore pe semestru 50

3.10 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 | - Prezenta la minim 50% din cursuri

5.2. de desfasurare a - Prezenta obligatorie la toate laboratoarele;

laboratorului /proiectului - Studentii vin cu lucrérile de laborator conspectate

- Se pot recupera pe parcursul semestrului maxim 2 lucrari (30 %);

- Frecventa la orele de laborator sub 70% conduce la refacerea disciplinei

6.1. Competentele specifice acumulate

= CP2 - gestioneaza dezvoltarea profesionala.

= CP4 - pregiteste prototipuri pentru productii.

Competente
profesionale

= (T8 - asigura exploatarea 1n conditii de siguranta a echipamentelor electrice.

Competente
transversale




6.2. Rezultatele asteptate ale invatarii

Cunostiinte

1.Studentul/absolventul descrie, identifica si sumarizeaza concepte fundamentele de automaticd, metodele de
modelare, identificare, simulare si analiza a proceselor si a tehnicilor de proiectare asistatd de calculator a
sistemelor automate clasice si inteligente si modul lor de aplicare In probleme concrete.

Aptitudini

1.Studentul/absolventul interpreteaza si explicd problemele de automatizare a unor tipuri de procese folosind
principiile de baza din teoria sistemelor, ingineria regldrii automate, modelare si simulare, tehnicile de
proiectare asistatd de calculator si metodele de analiza specifice ingineriei sistemelor.

2.Studentul/absolventul recunoaste si implementeaza arhitecturi complexe pentru sisteme autonome
inteligente.

3.Studentul/absolventul specifica cerinte, elaboreaza scenarii de simulare, propune solutii de rezolvare a unor
probleme de control, analizeaza si evalueaza performantele sistemelor automate.

4.Studentul/absolventul configureaza si implementeaza sisteme de conducere a proceselor industriale, a
robotilor si liniilor de fabricatie flexibile, inclusiv prin abordari moderne de internet al lucrurilor si Industrie
4.0, alege echipamentele si pune in functiune structurile aferente.

5.Studentul/absolventul specifica cerinte, analizeaza, elaboreazd, dezvolta si testeaza programe in limbaje de
programare de uz general (C, etc.) si /sau obiect-orientate (C++, Java, etc.), aplicand elementele specifice
ingineriei software.

Responsabilitae

si autonomie

1.Studentul/absolventul are o comportare onorabila, responsabild, eticd, in spiritul legii pentru a asigura
reputatia profesiei.

2.Studentul/absolventul aratd spirit de initiativd si actiune pentru actualizarea cunostintelor profesionale,
economice si de cultura organizationala.

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei = Disciplina are ca obiectiv dobandirea de catre studenti a

cunostintelor de baza, teoretice si practice referitoare la
utilizarea robotilor industriali. Aceste cunostinte pot fi un ajutor
real pentru absolventii de la specializarea Inginerie electrica si
calculatoare, la integrarea lor in sisteme de productie industriale
utilizatoare de roboti.

7.2 Obiectivele specifice = Cursul isi propune prezentarea elementelor teoretice referitoare

la structura, modelele cinematice de bazd, programarea si
integrarea robotilor industriali in celule/sisteme de fabricatie de
tip CIM.

= Laboratorul familiarizeaza studentii cu aspecte practice privind
programarea robotilor industriali pentru automatizarea
operatiilor de manipulare piese in celule/sisteme de fabricatie de
tip CIM.

8. Continuturi

8.1.Curs

Metode de predare Observatii

Capl. INTRODUCERE IN DOMENIUL ROBOTILOR
INDUSTRIALL

Cap2. SISTEMUL MECANIC AL UNUI ROBOT
INDUSTRIAL

Cap3. SISTEMUL DE ACTIONARE AL UNUI ROBOT Expunere liberd, cu
INDUSTRIAL prezentarea cursului pe
Cap4. SISTEMUL DE COMANDA AL UNUI ROBOT videoproiector si pe tabla
INDUSTRIAL

Cap5. MODELUL GEOMETRIC AL UNUI ROBOT




INDUSTRIAL
Cap6. PROGRAMAREA ROBOTILOR INDUSTRIALI

Programarea cursurilor (defalcarea pe cele 14 saptaméani de
scoald):

L.

2.

3.

10.

11.

12.

13.

14.

Definitii. Aplicatii ale robotilor. Schema bloc a unui
robot industrial.

Structura generala a sistemului mecanic al unui robot
”serial”. Structura cuplelor cinematice.

Structura bloc a sistemului mecanic. Structura
mecanismului  generator de traiectorie (MGT).
Structura mecanismului de orientare (MO.)

Punctul caracteristic, dreapta caracteristica si dreapta
auxiliara. Punctul de sculd (TCP). Structura sistemului
mecanic al unui robot paralel.

Schema bloc generald a sistemului de actionare.
Sistemul de actionare electrica.

Sistemul de actionare hidraulica. Sistemul de actionare
pneumatica.

Sistemul de comanda. Structura generala a sistemului
de comanda, Studii de caz.

Metode de comanda a robotilor industriali. Comanda
secventiald. Comanda punct cu punct (PTP - Point To
Point). Comanda multipunct (MTP). Comanda pe
traiectorie continua CP (Continuous Path).

Definirea modelului geometric al unui robot industrial.
Stabilirea sistemelor de coordonate. Exemplu pentru un
robot de tipTRT.

Calculul matricilor de transformare omogena. Exemplu
de calcul pentru un robot de tip TRT.

Deducerea modelului geometric direct si a modelului
geometric invers.

Programarea robotilor industriali. Metode de
programare online si offline.

Exemple de limbaje de programare pentru roboti
industriali. Limbajul de programare MRL — Mitsubishi
Robot Language. Aplicatii.

Limbajul de programare KRL al firmei Kuka. Comenzi
de pozitionare si control al miscarii. Comenzi pentru
intrari/iesiri  digitale. Comenzi pentru controlul
programului.

2h

2h

2h

2h

2h

2h

2h

2h

2h

2h

2h

2h

2h

2h

Bibliografie
T., Barabas, T., Vesselenyi, Robotica — Conducerea si programarea robotilor industriali — Probleme

1.

SR

si metode de baza, Editura Universitatii din Oradea, 2004

T., Barabas, Robotica — Curs in format electronic, Universitatea din Oradea, 2021
T., Vesselenyi, T., Barabas, Comanda robetilor. Aplicatii, Editura Universitatii Oradea, 2006;

I. Bogdanov, Conducerea robotilor, Editura Orizonturi Universitare, Timisoara, 2009

Kovacs, Fr., Varga, St., Pau, V.C., Introducere in robotica, Editura Printech, Bucuresti, 2000

M. Ivanescu, Sisteme de conducere a robotilor, Ed. Scrisul Roméanesc, Craiova, 2007.

T., Vesselenyi, T., Barabas, Robot and CNC programming, Editura Universitatii din Debrecen, Ungaria,

2012;

8.2. Laborator

Metode de predare

Observatii




Lucrarile de laborator sunt efectuate in cadrul unui sistem
educational de tip CIM. Se studiaza structura, functionarea
si programarea unui robot industrial Mitsubishi RV-M1 cu
actionare electrica respectiv a unui brat robotic DOFBOT,
echipat cu servomotoare de curent continuu. Se studiaza si
comanda unui robot mobil echipat cu sistemul de
dezvoltare Arduino Uno.

Studentii primesc referatele
pentru laborator la prima
sedinta de laborator, le
studiaza, le conspecteza si

1. Prezentarea lucrarilor de laborator. Protectia muncii. dau un test din partea 2h

2. Programarea robotului RV-M1 pentru realizarea unei teoreticd la incgpu tul 2h
SipEHElsH @ migl e, laboratorului. Pe urma

3. Programarea deplasarii robotului RV-M1 pe Slide. .. . ’ 2h

. . .. studentii realizeaza partea

4. Programarea robotului RV-MI pentru servirea statiei o4 a lucririi sub 2h
VISION 2000. piractlca a lucrarii sul

5. Comanda unui brat robotic echipat cu servomotoare de mdrur(rjliagzzﬁc;idrulul 2h
curent continuu. ’

6. Comanda unui robot mobil echipat cu sistemul de 2h
dezvoltare Arduino Uno.

7. Incheierea situatiei la laborator. Recuperari. Sustinerea 2h
referatelor de laborator.

Bibliografie

1. T., Barabas, Robotica —Roboti industriali, Indrumator de laborator, Universitatea din Oradea, 2005.

2. T., Barabas, Robotica , Fascicole de lucrari de laborator in format electronic, Universitatea din
Oradea, 2025.

3. # * * Industrial Micro-Robot System RV-M1-Manual de operare, Mitsubishi Electric.

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

= Continutul disciplinei se regaseste 1n curricule aferente din alte centre universitare cu acreditare, spre
exemplu Universitatea ,,Politehnica” Timisoara, iar cunoasterea tipurilor de roboti industriali, a
modului de functionare precum si a modalitatilor de programare reprezintd o cerinta clar definita a
angajatorilor din domeniu (Conectronics, EmsilTechTrans, Faist Mekatronics, Celestica, Comau,

GMAB etc).
10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finald
10.4 Curs - pentru nota 5, obtinerea la 70 %
fiecare din cele 3 subiecte a 1/2 Studentii primesc spre rezolvare cate
din punctaj; 3 subiecte.

- pentru nota 10, raspuns corect la
toate cele 3 subiecte, medierea
notei rezultate din 70% nota
examen+30% nota laborator

10.5 Laborator | -pentru nota 5, efectuarea celor 12 | Test + aplicatie practica 30%
lucrari si predarea referatelor de La fiecare laborator studentii primesc
laborator; un test si o notd. De asemenea,

- pentru nota 10, rdspuns corect la | fiecare student primeste o notd pentru
sustinerea referatelor de laborator | activitatea la laborator in timpul
semestrului si pentru dosarul cu
lucrarile de laborator. Astfel rezultd o
medie pentru laborator.

10.7 Standard minim de performanta

o Exploatarea robotilor industriali prin programarea operatiilor de manipulare piese in celule/sisteme de
fabricatie de tip CIM.




Data completarii Semnatura titularului de curs Semnatura titularului de laborator

01.09.2025 Conf.univ.dr.ing. Tiberiu Barabas Conf.univ.dr.ing. Tiberiu Barabas
e-mail: tbarabas@uoradea.ro e-mail: tbarabas@uoradea.ro

Data avizarii in departament Semnatura directorului de departament

10.09.2025 Conf.univ.dr.ing. Arion Mircea - Nicolae

e-mail: marion@uoradea.ro

Data avizarii in Consiliul facultatii

25.09.2025
Semnatura Decan
Conf. univ. dr. ing. Eugen Gergely
e-mail: egergely@uoradea.ro



mailto:tbarabas@uoradea.ro
mailto:tbarabas@uoradea.ro
file:///C:/Users/TIBOR/Desktop/2023-2024/EM_si_IEC/marion@uoradea.ro
mailto:egergely@uoradea.ro%20

