
 1/4

FIŞA DISCIPLINEI MECATRONICA SI ELEMENTE DE ROBOTICA 
Anul universitar 2018 - 2019 

 
 Decan, 

Conf. dr. ing. Iulian Ioniţă 
 

1. Date despre program 
1.1 Instituţia de învăţământ superior Universitatea Tehnică „Gheorghe Asachi” din Iaşi 
1.2 Facultatea Ştiinţa şi Ingineria Materialelor 
1.3 Departamentul TEPM
1.4 Domeniul de studii Inginerie Mecanica 
1.5 Ciclul de studii1 Licenta 
1.6 Programul de studii EPI 
 
2. Date despre disciplină 
2.1 Denumirea disciplinei MECATRONICA SI ELEMENTE DE ROBOTICA 

Cod disciplină 
2.2 Titularul activităţilor de curs Sef  lucr. dr. ing. Elena CHIRILA      
2.3 Titularul activităţilor de aplicaţii Sef  lucr. dr. ing. Elena CHIRILA      4 EPI 10  
2.4 Anul de studii2 4 2.5 Semestrul3 7 2.6 Tipul de evaluare4 E 2.7 Tipul disciplinei5 DS 
 
3. Timpul total estimat al activităţilor zilnice (ore pe semestru) 

 
4. Precondiţii (acolo unde este cazul) 
4.1 de curriculum12 Elemente de analiză matematică; Electrotehnică şi acţionări electrice 
4.2 de competenţe - 
 
5. Condiţii (acolo unde este cazul) 
5.1 de desfăşurare a cursului13 Tablă, videoproiector, materiale didactice specifice  
5.2 de desfăşurare a sem./lab./proiect14 Calculator, stand experimental, instrumente de măsură 
 
6. Competenţele specifice acumulate15 

Număr de credite alocat disciplinei16: 3 
Repartizare 
credite pe 

competenţe17

CP 

CP1             

CP2 
C2.1 Identificarea, definirea şi descrierea principiilor şi metodelor din ştiinţele tehnice ale 
domeniului utilizând reprezentări grafice pentru rezolvarea de sarcini specifice.

1

CP3 
C3.1 Identificarea, analiza conceptelor, teoriilor şi a metodelor specifice pentru soluţionarea 
problemelor tehnice specifice sistemelor industriale de procesare a materialelor.

1

CP4            
CP5            
CP6            

CPS1            
CPS2            

CT 

CT1       
CT2       

CT3 

CT3 Autoevaluarea obiectivă a nevoii de formare profesională, continuă, în scopul inserţiei 
pe piaţa muncii şi al adaptării la dinamica cerinţelor acesteia şi pentru dezvoltarea personală  
şi profesională. Utilizarea eficientă a abilităţilor multilingvistice şi a cunoştinţelor de 
tehnologie a informaţiei şi a comunicării.

1

CTS            
 

3.1 Număr de ore pe săptămână 3 din care: 3.2 curs 2 3.3a sem.    3.3b laborator 1 3.3c proiect    
3.4 Total ore din planul de învăţământ6 42 din care: 3.5 curs 28 3.6a sem.    3.6b laborator 14 3.6c proiect    
Distribuţia fondului de timp7 Nr. ore
Studiul după manual, suport de curs, bibliografie şi notiţe 30 
Documentare suplimentară în bibliotecă, pe platformele electronice de specialitate şi pe teren 25 
Pregătire seminarii/laboratoare/proiecte, teme, referate şi portofolii 7 
Tutoriat8  7 
Examinări9 6 
Alte activităţi:  0
3.7 Total ore studiu individual10 75 
3.8 Total ore pe semestru11 117 
3.9 Numărul de credite 3 
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7. Obiectivele disciplinei (reieşind din grila competenţelor specifice acumulate) 

7.1 Obiectivul general al disciplinei 

Disciplina oferă informaţii fundamentale cu privire la măsurarea, controlul şi reglarea 
automate ale parametrilor din procesele şi instalaţiile de prelucrare la cald. Se dau de 
asemenea informaţii cu privire la conceperea, construcţia şi funcţionarea sistemelor de 
reglare automată ce se utilizează în vederea automatizării acestor tipuri de procese în 
scopul funcţionării optime şi dezvoltării tehnologiilor din domeniul robotilor industriali. 

7.2 Obiective specifice 
Consideraţii generale şi elemente de automatizare; componente ale sistemelor de reglare 
automată; condiţii de operare; măsurarea automată a variabilelor; reglarea automată a 
variabilelor; roboţi industriali. 

 
8. Conţinuturi 
8.1 Curs18 Metode de predare19 Observaţii 
1. Noţiuni generale privind roboţii industriali 
1.1. Definiţii şi noţiuni uzuale utilizate.    
1.2. Structura roboţilor de tipologie serialã     
1.3. Tipuri de coordonate utilizate în studiul roboţilor industriali. Sistemul de 
coordonate curbilinii    
1.4. Dispozitive de prehensiune     
1.5. Analiza comparativã a caracteristicilor diferitelor grade de libertate 
2. Cinematica roboţilor industriali 
2.1. Problema cinematicã directã     
2.2. Problema cinematicã inversã      
2.3. Aplicaţii ale problemei cinematice directe şi inverse 
3. Dinamica roboţilor industriali 
3.3. Ecuaţiile dinamice ale unui robot de tip serial   
3.3.1. Descrierea notaţiilor Hartemberg-Denavit   
3.2. Calculul vitezelor unghiulare şi acceleraţiilor   
3.3. Calculul vitezelor şi acceleraţiilor centrelor de greutate    
3.4. Calculul forţelor/momentelor motoare la un robot de tip serial. Formule recursive 
pentru calculul forţelor motrice  
3.5. Stabilirea ecuaţiilor dinamice ale unui robot industrial folosind ecuaţiile 
Lagrange de speţa a II a    
3.6. Calculul tensorilor de inerţie 
4. Generarea mişcarii între douã puncte ale spaţiului de lucru 
4.1. Generarea mişcarii între douã puncte în spaţiul articulatiilor  
4.2. Generarea mişcarii de-a lungul unei traiectorii liniare între douã puncte ale 
spaţiului de lucru 
5. Algoritmi de calcul utilizaţi la modelarea comportamentului dinamic al roboţilor 
industriali 
6. Planificarea traiectoriei roboţilor 
8. Controlul geometric şi metode de calibrare 
9. Acţionarea şi comanda roboţilor industriali 
10. Roboţi de topologie paralelã. Calculul cinematic al roboţilor de topologie paralelã 
11. Roboţi pãşitori 
12. Sisteme flexibile de fabricaţie 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Expunere 
Prezentare la tablă 

Videoproiector 

2 
 
 
 
 
 
 
6 
 
 
4 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
8 
 
 
 
 
 
 
4 
 
4 

Bibliografie curs: 
Bibliografie curs: 
1. Chirilă E.,   Cărăușu Ctin.,   Scânteianu N., (2005), Măsurarea,  comanda,  controlul și reglarea   automată   a   parametrilor   
tehnologici  din  procesele  de prelucrare la cald, Ed. Tehnopress, Iași;  
2. Chirilă E., (2007), Controlul, comanda și reglarea variabilelor tehnologice ale cuptoarelor electrice cu arc, Ed. 
Performantica, Iași; 
3. Oprescu  I.,  Vîrcolacu  I., (1983), Automatizări  metalurgice  şi  instalaţii  de  deformări plastice şi tratamente termice, 
E.D.P. Bucureşti; 
4. Tabără I,, Tureac I., (1983), Maşini pentru prelucrarea prin deformări, E.D.P. Bucureşti; 
5. Ispas V. (1990), Aplicaţiile cinematicii în construcţia manipulatoarelor şi a roboţilor industriali, Ed.Academiei Române; 
6. Kovacs Fr., G.Cojocaru, (1982), Manipulatoare, roboţi şi aplicaţiile lor industriale, Ed.Facla,Timişoara; 
7. Kovacs Fr , C. Rãdulescu, (1992), Roboţi industriali , Reprografia Universitãţii Timişoara; 
8. Olaru A.,(1994), Dinamica roboţilor industriali , Reprografia Universitãţii Politehnice Bucureşti; 
9. Platon V., (1990), Sisteme avansate de producţie , Editura tehnică, Bucureşti; 
10. Păunescu T., (1998), Celule flexibile de prelucrare , Editura Universităţii “Transilvania “ Braşov; 
11. Stănescu A. , A. Curaj, (1997), Tehnici de generare automată a mişcărilor roboţilor, Reprografia Universităţii Politehnice 
Bucureşti. 
12. Stănescu A. Dumitrache I., (1983), Inteligenţa artificială şi robotica , Ed.Academiei , Bucureşti. 
8.2a Seminar Metode de predare20 Observaţii 
                  
8.2b Laborator Metode de predare21 Observaţii
1. Norme de siguranţă şi securitate a muncii, specifice lucrărilor de laborator la  2
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disciplina MER; 
2. Elemente componente ale dispozitivelor de automatizare la sistemele automate; 
3. Elemente tip ale sistemelor de reglare automată. Elemente proportionale, elemente 
diferenţiale, elemente integrale, elemente de ȋntârziere de ordinul I si II. Elemente de 
timp mort; 
4. Echipamente de reglare automată a utilajelor din sectoarele de prelucrări la cald;  
5. Instalaţii pentru protecţia automată a cuptoarelor cu combustibil. 

Demonstraţie practică 
Experimente 

Exerciţii de calcul 

 
4 
4 
 
 
2 
2 

8.2c Proiect Metode de predare22 Observaţii
                  
Bibliografie aplicaţii (seminar / laborator / proiect): 
Bibliografie aplicaţii (seminar / laborator / proiect): 
1. Baştiurea Gh. ş.a., (1976), Comanda numericã a maşinilor-unelte, Editura tehnică , Bucureşti; 
2. Cojocaru G., Fr.Kovaci, (1998), Roboţii în acţiune, Ed.Facla, Timişoara; 
3. Davidoviciu A., G.Drãgãnoiu , A.Moanga , (1986), Modelarea , simularea şi comanda manipulatoarelor şi roboţilor 
industriali , Ed.Tehnica , Bucureşti; 
4. Drimer D.,A.Oprea,Al. Dorin, (1985), Roboţi industriali şi manipulatoare, Ed. Tehnicã; 
5. Doroftei Ioan, (1998), Introducere în roboţii păşitori , Editura CERMI , Iaşi; 
6. Ispas V.,I.Pop,M.Bocu, (1985), Roboţi industriali, Ed.Dacia, Cluj. 
 
9. Coroborarea conţinuturilor disciplinei cu aşteptările reprezentanţilor comunităţii epistemice, asociaţiilor profesionale şi 
angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului23 
Conţinutul disciplinei construieşte premisele cunoaşterii şi utilizării corespunzătoare a sistemelor de reglare automată în 
procesele de măsurare, comandă, control şi reglare automate aplicate utilajelor de prelucrare la cald, prin evaluarea cantitativă 
şi calitativă a fenomenelor şi proceselor caracteristice utilizând metode şi criterii consacrate din aria ingineriei procesării 
materialelor şi a conceperii şi realizării roboţilor industriali. 

 
10. Evaluare 

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 
10.3 Pondere din 

nota finală

10.4a Examen/ 
Colocviu 

Cunoştinţe teoretice însuşite 
(cantitatea, corectitudinea, 
acurateţea) 

Teste pe parcurs24:1, săptămâna 8 10% 

80% 
(minimum nota 5) 

Teme de casă: 1, subiect impus 10% 
Alte activităţi25: -   % 

Evaluare finală: examen 60% 
(minimum nota 5) 

10.4b Seminar 
Frecvenţa/relevanţa 
intervenţiilor sau răspunsurilor 

Evidenţa intervenţiilor, portofoliu de lucrări 
(referate, sinteze, rezolvări) 

  % 
(minimum nota 5) 

10.4c Laborator 

Cunoaşterea aparaturii, a 
modului de utilizare a 
instrumentelor specifice; 
evaluarea unor instrumente sau 
realizări, prelucrarea şi 
interpretarea unor rezultate 

 Chestionar scris 
 Răspunsuri orale 
 Caiet de laborator (lucrări experimentale, referate) 
 Demonstraţie practică 

20% 
(minimum nota 5) 

10.4d Proiect 

Calitatea proiectului realizat, 
corectitudinea documentaţiei 
proiectului, justificarea soluţiilor 
alese 

 Autoevaluarea, prezentarea şi/sau susţinerea 
      proiectului 

 Evaluarea critică a unui proiectului 

  % 
(minimum nota 5) 

10.6 Standard minim de performanţă26 
Rezolvarea şi explicarea unor probleme de complexitate medie asociate disciplinelor fundamentale specifice ştiinţelor 
inginereşti; 
Realizarea unor reprezentări grafice tehnice de complexitate medie cu specificarea condiţiilor tehnice; 
Efectuarea unor analize de gestionare a resurselor logistice de bază,  utilizând sistemele informatice. 
 
Data completării,   Semnătura titularului de curs,   Semnătura titularului de aplicaţii, 
        
     01.10.2018   ...............................................   ..................................................... 
 
 

Data avizării în departament,           Director departament, 
                         Prof. dr. ing. Petrică Vizureanu 
        
                                                                                                             ......................................................... 
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1 Licenţă / Master 
2 1-4 penrtru licenţă, 1-2 pentru master 
3 1-8 pentru licenţă, 1-3 pentru master 
4 Examen, colocviu sau VP A/R – din planul de învăţământ 
5 DF - disciplină fundamentală, DD - disciplină în domeniu, DS – disciplină de specialitate sau DC - disciplină complementară - din planul de 
învăţământ 
6 Este egal cu 14 săptămâni x numărul de ore de la punctul 3.1 (similar pentru 3.5, 3.6abc) 
7 Liniile de mai jos se referă la studiul individual; totalul se completeaza la punctul 3.7. 
8 Între 7 şi 14 ore 
9 Între 2 şi 6 ore 
10 Suma valorilor de pe liniile anterioare, care se referă la studiul individual. 
11 Suma dintre numărul de ore de activitate didactică directă (3.4) şi numărul de ore de studiu individual (3.7); trebuie să fie egală cu numărul 
de credite alocat disciplinei (punctul 3.9) x 25 de ore pe credit. 
12 Se menţionează disciplinele obligatoriu a fi promovate anterior sau echivalente 
13 Tablă, vidoproiector, flipchart, materiale didactice specifice etc. 
14 Tehnică de calcul, pachete software, standuri experimentale, etc. 
15 Competenţele din Grilele G1 şi G1bis ale programului de studii, adaptate la specificul disciplinei, pentru care se repartizează credite 
(www.rncis.ro sau site-ul facultăţii) 
16 Din planul de învăţământ 
17 Creditele alocate disciplinei se distribuie pe competenţe profesionale şi transversale în funcţie de specificul disciplinei 
18 Titluri de capitole şi paragrafe 
19 Expunere, prelegere, prezentare la tablă a problematicii studiate, utilizare videoproiector, discuţii cu studenţii (pentru fiecare capitol, dacă 
este cazul) 
20 Discuţii, dezbateri, prezentare şi/sau analiză de lucrări, rezolvare de exerciţii şi probleme 
21 Demonstraţie practică, exerciţiu, experiment 
22 Studiu de caz, demonstraţie, exerciţiu, analiza erorilor etc.  
23 Legătura cu alte discipline, utilitatea disciplinei pe piaţa muncii 
24 Se va preciza numărul de teste şi săptămânile în care vor fi susţinute.  
25 Cercuri ştiinţifice, concursuri profesionale etc. 
26 Se particularizează la specificul disciplinei standardul minim de performanţă din grila de competenţe a programului de studii. 


