1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica

1.3 Departamentul

Mecatronica si Dinamica Masinilor

1.4 Domeniul de studii

Inginerie mecanica

1.5 Ciclul de studii

Licenta

1.6 Programul de studii / Calificarea

Mecanica Fina si Nanotehnologii/ Mecanica Fina si
Nanotehnologii

1.7 Forma de invatamant

IF —invatamant cu frecventa

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Robotica si microroboti Il Codul disciplinei | 64.1

2.2 Titularul de curs

Prof.dr.ing. Brisan Cornel - Cornel.Brisan@mdm.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect / practica

Prof.dr.ing. Brisan Cornel - Cornel.Brisan@mdm.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu 4 | 2.5 Semestrul | 7 | 2.6 Tipul de evaluare E
2.7 Regimul Categoria formativa DS
disciplinei Optionalitate DOP

3. Timpul total estimat

3.1 Numar de ore 3 din 3.2 5 33 33 33 1 33
pe saptamana care:| Curs Seminar Laborator Proiect Practica
3.4 Numar de ore din | 3.5 3.6 3.6 3.6 33
42 28 ) - - . 14 -
pe semestru care:| Curs Seminar Laborator Proiect Practica

3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru studiu individual si evaluare:

(a) Evaluare 6
(b) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 30
(c) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 8
teren

(d) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 11
(e) Tutoriat

(f) Alte activitati

3.8 Total ore studiu individual si evaluare (suma (3.7(a)...3.7(f)) 58
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100
3.10 Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum Mecanica Programare

4.2 de competente Mecanisme, proiectarea asistata

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului |Proiector, calculator, tabla



mailto:Cornel.Brisan@mdm.utcluj.ro
mailto:Cornel.Brisan@mdm.utcluj.ro

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului / |Calculatoare, echipamente, software specific

proiectului

6. Competentele specifice acumulate

Competente

profesionale

Recunoasterea si selectarea principiilor si metodelor de proiectare constructiva si tehnologica
specifice fabricarii componentelor, aparatelor si sistemelor de mecanica fina.

Interpretarea principiilor si conceptelor de baza ale proiectarii constructive si tehnologice.
Elaborarea de proiecte ale componentelor si proceselor tehnologice de fabricare robotizate.
Utilizarea cunostintelor asociate sistemelor informatice in vederea modelarii si fabricarii robotilor,

in conditii de eficientd economica.

Competente

transversale

Aplicarea tehnicilor de relationare si munca eficienta in echipa, multidisciplinara pe diverse paliere
ierarhice, in cadrul colectivului de lucru - managementul de proiect specific.

Utilizarea adecvata a metodelor si tehnicilor eficiente de invatare pe durata intregii vieti; utilizarea
adecvata de informatii si comunicarea orala si scrisa intr-o limba de circulatie internationala.

7. Rezultatele asteptate ale invatarii

intelegerea principiilor fundamentale ale roboticii, inclusiv conceptele de bazi ale robotilor
industriali si neindustriali.

bt
% Familiarizarea cu structura si tipologia robotilor (seri si paraleli) si a aplicatiilor lor in diverse
2 domenii.
S Cunostinte detaliate despre analizele pozitionale directa si inversa, metodele matriciale, precum
si analiza dinamica a robotilor.
Capacitatea de a efectua analize tehnice privind miscarea si comportamentul robotilor, inclusiv
analiza vitezelor si acceleratiilor.
E Abilitatea de a planifica traiectorii eficiente pentru roboti in medii complexe, tinand cont de
E constrangerile fizice si dinamice.
Competenta in utilizarea software-urilor si instrumentelor specifice pentru simularea si modelarea
comportamentului robotilor.
o Capacitatea de a lucra in echipe multidisciplinare, asumand responsabilitatea in realizarea
E -g proiectelor de robotica si respectand normele etice si profesionale.
;; O| Abilitatea de a gestiona propriile sarcini si proiecte, demonstrand initiativa in identificarea si
g % abordarea problemelor complexe.
5 ; Luarea de decizii informate pe baza analizelor tehnice, evaluand impactul acestora in contextul
o

aplicatiilor industriale si de servicii.

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

8.1 Obiectivul general al Cunoasterea si insusirea conceptelor fundamentale privind, bazele
disciplinei conceperii si proiectarii robotilor.

Sa comunice eficient 1n scris si oral, cu specialisti din domeniul
microsistemelor.
* S3 inteleagd si sa analizeze critic comparativ robotilor - sa

8.2 Obiectivele specifice utilizeze aparatul matematic, metodele adecvate si pachetele

software in robotica.

* Sa aplice cunostintele acumulate, participand eficient, in echipe
de cercetare-proiectare interdisciplinare. 8.




9. Continuturi

- lucru
individual si pe
echipe

Nr. Metode de .
9.1 Curs Observatii
ore predare
Curs 1. End-efectoare. Notiuni generale. Functii. Scheme 5
cinematice.
Curs 2. Elemente de proiectare si organologie a arhitecturii 5
mecanice a robotilor
Curs 3. Senzori si traductori utilizati in robotica 2
Curs 4. Sisteme de fabricatie flexibila. Notiuni generale 2
Curs 5. Linii de asamblare manuale 2
Curs 6. Linii de asamblare automata 2
Curs 7. Sisteme de fabricatie integrate 2
Curs 8. Controlul sistemelor robotizate. Notiuni fundamentale 2
Curs 9. Algoritmi de control in bucla deschisa si/sau inchisa 2
Curs 10. Control hibrid, pozitie-forta, in robotica 2
Curs 11. Controlul adaptiv in robotica 2
Curs 12. Controlul robotilor pe baza logicii fuzzy 2
Curs 13. Sisteme de comunicatie de date 2
Curs 14. Particularitati ale controlului in timp real 2
Bibliografie
1. C,, Brisan, Contributii la cercetarea modelarea si simularea robotilor bipezi, Teza de
doctorat, UTCN, 1995
2. C., Brisan, C. Boanta, V.Chiroiu, Introduction in optimisation of industrial robots.
Theory and applications, Ed. Academiei, 2019
3. A. Panc, Tehnologii si sisteme flexibile de fabricatie, Ed. UTPRESS, Cluj
Napoca, 2020
. . L. Nr. Metode de .
9.2 Seminar / laborator / proiect / practica Observatii
ore predare
Lucrare 1: Calculul cinetostatic al end-efectoarelor. 2 - demonstratie
Lucrare 2: Analiza unui sistem flexibil de fabricatie utilizat in 5 practica
industria auto. - experiment de
Lucrare 3: Analiza unui sistem de transfer laborator
Lucrare 4: Analiza unei linii de asmablare (partea |) - aplicatii
Lucrare 5: Analiza unei linii de asmablare (partea I1) practice
Lucrare 6: Analiza echipamentelor adiacente dintr un sistem de asistate de
fabricatie 2 calculator
Lucrare 7: Analiza VGA 2 -invatare
Teme de proiect bazata pe _
Proiectarea componentelor unui robot serial probleme si pe
proiect
2 - studiu de caz

Bibliografie

doctorat, UTCN, 1995

Theory and applications, Ed. Academiei, 2019

1. C., Brisan, Contributii la cercetarea modelarea si simularea robotilor bipezi, Teza de

2. C., Brisan, C. Boanta, V.Chiroiu, Introduction in optimisation of industrial robots.




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

Continutul este actualizat conform dezvoltarilor din domeniu si cu necesitatile angajatorilor din domeniu

11. Evaluare

11.2 Metode de evaluare

. . . — . 11.3 Pondere
Tip activitate 11.1 Criterii de evaluare (si forma evaluare:

. L. din nota finala
continud/sumativa)

11.4 Curs Cunostinte teoretice si capacitate de
Examen 80%
a rezolva probleme
. Test evaluare a cunostintelor .
11.5 Seminar/Laborator o o Evaluare activitate
) . asimilate pe parcursul activitatilor de 20%
/Proiect / practica laborator
laborator
11.6 Standard minim de performanta
e N(nota)=0,80% E+0,40%L;
e Conditie de promovare: N>5; T>5; L>5;
Data completarii: Titulari grad didactic, titlu Prenume NUME Semnatura
30.04.2026 Curs Prof.dr.ing. Cornel Brisan
Aplicatii Prof.dr.ing. Cornel Brisan
Data avizarii in Consiliul Departamentului MDM Director Departament
Prof.dr.ing. Mircea BARA
28.05.2026
Data aprobarii in Consiliul Facultatii ARMM Decan,

Prof.dr.ing. Nicolae FILIP
16.09.2026




