FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de invatamant superior UNIVERSITATEA DIN ORADEA

1.2 Facultatea FACULTATEA DE INGINERIE ELECTRICA SI
TEHNOLOGIA INFORMATIEI

1.3 Departamentul INGINERIA SISTEMELOR AUTOMATE $I
MANAGEMENT

1.4 Domeniul de studii INGINERIA SISTEMELOR

1.5 Ciclul de studii MASTERAT

1.6 Programul de studii/Calificarea SISTEME AUTOMATE AVANSATE/MASTERAT

2. Date despre disciplina

2.1 Denumireadisciplinei Roboti mobili. Arhitectura si aplicatii software

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

2.3 Titularul activitatilor de Conf.dr.ing. Tiberiu Barabas

|aborator/proiect

24 Anul destudiu || [ 25Semestrul | 1 | 2.6 Tipul deevaluare | Ex | 2.7 Regimul disciplinei | DAP
3. Timpul total estimat (ore pe semestru a activitatilor didactice)

3.1 Numar de ore pe siptdmana 3 din care: 3.2 curs 2 | 3.3laborator /proiect 1/-
3.4 Total ore din planul de invatamant 42 | dincare: 3.5curs 28 | 3.6 |laborator /proiect 14/-
Distributia fondului de timp ore 83
Studiul dupd manual, suport de curs, bibliografie si notite 36
Documentare suplimentara Tn biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 17
Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 24
Tutoriat 2
Examinari 4
Alte aCtiVitati........cccooeevvvreeneennnnns

3.7 Tota ore studiu individual 83

3.9 Tota ore pe semestru 125

3.10 Numérul 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 - prezentd la minim 50% din cursuri
cursului - Cursul se poate desfasura fata in fatd sau on-line
5.2. de desfasurare a - Prezenta obligatorie latoate laboratoarel €

laboratorului /proiectului | - Studentii vin cu lucrarile de laborator conspectate

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

- Frecventa la orele de laborator sub 70% conduce la refacerea disciplinei
- Laboratorul se poate desfasura fata in fatd sau on-line




6.1. Competentele specifice acumulate

Competente
profesionale

= C3. Implementarea sistemelor de conducere, structuri software pentru aplicatii de conducere
n timp real, interfete om-masina, vedere artificiald, sisteme cu roboti mobili.

transversale

Competente

= CT2. Identificarea rolurilor si responsabilitatilor intr-o echipa plurispecializata luarea
deciziilor si atribuirea de sarcini, cu aplicarea de tehnici de relationare si munca eficienta in
cadrul echipei

6.2. Rezultatele asteptate ale Tnvatarii

Cunostiinte

1. Studentul/absolventul Tntelege arhitectura si functionarea sistemelor mecatronice si a proceselor
automati zate complexe

2. Studentul/absolventul descrie, identifica si sumarizeaza concepte din sisteme automate de fabricatie,
sisteme de actionari electrice avansate, retele industriale, roboti mobili, roboti industriali, vedere artificiala si
prelucrareaimaginilor, precum si modul lor de aplicare Tn probleme concrete.

Aptitudini

1. Studentul/absolventul utilizeazd metode avansate de modelare matematicd $i Simulare pentru analiza
performantei sistemelor.

2. Studentul/absolventul configureaza si implementeaza sisteme de conducere a proceselor industriale, a
robotilor si liniilor de fabricatie flexibile, inclusiv prin aborddri moderne de 10T si Industry 4.0, alege
echipamentele si pune in functiune structurile aferente, rezolvarea de probleme bine definite din ingineria
sistemelor.

Studentul/absolventul modeleaza la nivel de sistem si realizeazi sisteme de control numerice, interfete si
sisteme bazate pe microcontrolere, microprocesoare.

Studentul/absolventul rezolva probleme practice de monitorizare si conducere automatd a sistemelor de
actionare electrica avansatd.

Responsabilitate
si autonomie

1. Studentul/absolventul demonstreaza autonomie n alegerea si aplicarea tehnologiilor de control adaptate la
cerintele sistemelor.

2. Studentul/absolventul arata spirit de initiativa si actiune pentru actualizarea cunostintelor profesionale si de
cultura organizationala.

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

7.1 Obiectivul genera al disciplinei = Notiuni fundamentale privind arhitectura robotilor mobili

(sistem mecanic, sistem de comanda, sistem de actionare), cu

T

software de simulare destinate robotilor mobili.

7.2 Obiectivele specifice = Cursul Tsi propune prezentarea elementelor teoretice referitoare

la arhitectura, modelarea si simularea functionarii robotilor
mobili. Laboratorul familiarizeaza studentii cu cu aplicatii/medii
software de simulare destinate robotilor mobili.

8. Continuturi

8.1.Curs

Metode de predare Observatii

1. Introducere. Definitii, istoric, aplicatii ale robotilor 4h

mobili, locomotia robotilor mobili.
2. Arhitectura sistemului mecanic. Roboti mobili cu
roti, Roboti mobili cu senile, Roboti pasitori.

Expunere liberd, cu
prezentarea cursului pe

videoproiector si pe tabla 6h

3. Arhitectura sistemului de conducere. Sisteme de 6h




comanda. Sisteme de actionare. Senzori.
Comunicatji.

4. Modelarea pe calculator a miscarii robotilor mobili. 6h
Planificarea migcarii robotilor mobili intr-un mediu
Ccu obstacole.

5. Aplicatii software destinate robotilor mobili. Medii 6h
software de simulare.

Bibliografie

1. Braunl, Mobile Robot design an Applications with Embedded Systems, Springer-Verlag Berlin
Heidelberg, 2006

2. R. Siegwart, I.R. Nourbakhsh, Introduction to Autonomous Mobile Robots, The MIT Press,
Cambridge, massachusetts, London, England, 2004

3. J. Holland, Designing Autonomous Mobile Robots, Elsevier Inc., 200 Wheeler Road, Burlington, MA
01803, USA, 2004

4. U. Nehmzow, Scientific Methods in Mobile Robotics, Springer-V erlag London Limited, 2006

5. BarabasT., Roboti mobili. Arhitectura si aplicatii software, cursin format electronic, 2025.

8.2. Laborator Metode de predare Observatii
In cadrul lucrarilor de laborator se studiazi cateva
programe si medii de simulare destinate robotilor mobili.
Lista lucrarilor de laborator: Studentii primesc referatele
pentru laborator la prima
1. Prezentarea lucrdrilor de laborator. Protectia muncii. sedintd de laborator, le 2h
2. Simulatorul de roboti mobili MobotSim. studiaza, le conspecteza si 2h
3. Simulatorul de roboti mobil EyeSIM. dau un test din partea 2h
4. Simulatorul de roboti mobili MobileSim. teoretica la inceputul 2h
5. Mediul de simulare Marilou Robotics Studio 2008. laboratorului. Pe urma, 2h
6. Mediul de smulare Microsoft Robotics Studio 1.5. studentii realizeaza partea 2h
7. Incheierea situatiei la laborator. Recuperdri. practica a lucrérii sub 2h
indrumarea cadrul ui
didactic.
Bibliografie

1. M. Ganea, T. Barabas, Sisteme flexibile - Roboti si linii flexibile — Indrumator de laborator, Editura
Universitatii Oradea, 2000

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

= Continutul disciplinei este asemanatoare disciplinelor similare predate la Universitatea ,,Politehnica”

Timisoara.
10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii deevaluare | 10.2 Metode de evaluare | 10.3 Pondere din nota
Evauarea se poate face | finald
fatd in fata sau on-line
10.4 Curs - pentru nota 5, obtinerea | Examen oral 70 %
lafiecare din cele 3 Studentii primesc spre
subiectea 1/2 din rezolvare céte 3 subiecte.
punctaj;

- pentru nota 10, raspuns
corect latoate cele 3
subiecte, medierea notel




rezultate din 70% nota
examen+30% nota
|aborator

10.5 Laborator

-pentru nota 5,
efectuarea celor 12
lucrari si predarea
referatelor de laborator;

- pentru nota 10, raspuns
corect la sustinerea
referatelor de laborator

Test + aplicatie
practica

Lafiecare laborator
studentii primesc un test
si 0 notd. De asemenea,
fiecare student primeste
0 nota pentru activitatea
lalaborator Tn timpul
semestrului si pentru
dosarul cu lucrarile de
laborator. Astfel rezultd

0 medie pentru laborator.

30%

10.7 Standard minim de performanta

Modelarea, simularea si utilizarea/programarea sistemelor automate de fabricatie.

Data completarii
01.09.2025

Semnatura titularului de curs

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

Data avizarii in departament

18.09.2025

Data avizarii Tn Consiliul facultatii

25.09.2025

Semnatura titularului de laborator
Conf.dr.ing. Tiberiu Barabas
e-mail: tbarabas@uoradea.ro

Semnatura directorului de departament
Prof.univ.dr.ing. Helga Silaghi
e-mail: hsilaghi @uoradea.ro

Semnatura Decan

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




